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Sumario de Revisiones

La informacién abajo describe las revisiones ocurridas en este manual.

Versién

Revision

Descripcion

V5.8X

ROO

Primeira edicién.

V6.1X

ROT

Nueva versién de software V6.1X.

Inclusién de nuevos parédmetros: PO174, PO177, P0341, P0362, P0394, P0586,
P0587, PO760 a PO763 y P0840 a PO854.

Actualizacién de la funcién de ahorro de energia y habilitada para el modo de control
vectorial.

V6.4X

RO2

Nueva versién de software V6.4X.
Inclusién de nuevo pardmetro: PO414.
Inclusién en el parémetro PO680 de la indicacién STO.

V7.0X

RO3

Nueva versién de software V7.0X, que concentra todos los tamafios A a H.
Inclusién del control VW PM y funcién Fire Mode.

V7.0X

RO4

Creado limitacién para frecuencia de salida en funcién de la velocidad méxima
(PO134).
Actualizado incompatibilidades P0297 y P0296.
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Referencia Répida de los Parémetros, Fallas y Alarmas a

REFERENCIA RAPIDA DE LOS PARAMETROS, FALLAS Y ALARMAS

Parémetro Descripcién Rango de Valores Padrén de Fabrica 'Ai_ifggr?fl Propiedades A Grupos | Pdg.
PO000 Acceso Pardmetro 0a 9999 0 5-3
PO001 Referencia Velocidad 0 a 18000 rpm RO 09 18-1
P0002 Velocidad Motor 00 18000 rpm RO 09 18-1
PO003 Corriente Motor 0,0 a 4500,0 A RO 09 18-2
P0004 Tensién Link DC 0a 2000V RO 09 18-2
PO005 Frecuencia Motor 0,0 a 1020,0 Hz RO 09 18-2
P0006 Estado Convertidor 0 = Ready (Pronto) RO 09 18-3
1 = Run (Ejecucién)
2 = Subtensién
3 = Falla
4 = Autoajuste
5 = Configuracién
6 = Frenado CC
7 = STO
8 = Fire Mode
P0007 Tensién Salida 0a 2000V RO 09 18-3
PO009 Torque en el Motor -1000,0 a 1000,0 % RO 09 18-4
PO0O10 Potencia Salida 0,0 a 6553,5 kW RO 09 18-5
POO11 cosPhi Salida 0,00 a 1,00 RO 09 18-5
P0012 Estado DI8...DI1 Bit 0 = DI1 RO 09,40 | 18-6
Bit 1 = DI2
Bit 2 = DI3
Bit 3 = DI4
Bit 4 = DI5
Bit 5 = DI6
Bit 6 = DI7
Bit 7 = DI8
P0013 Estado DO5...DO1 Bit 0 = DOI1 RO 09,41 | 18-6
Bit 1 = DO2
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5
P0O014 Valor de AO1 0,00 a 100,00 % RO 09,39 | 18-6
P0O015 Valor de AO2 0,00 a 100,00 % RO 09,39 | 18-6
P0O016 Valor de AO3 -100,00 a 100,00 % RO 09,39 | 18-6
P0017 Valor de AO4 -100,00 a 100,00 % RO 09,39 | 18-6
P0018 Valor de All -100,00 a 100,00 % RO 09,38, | 18-6
95
P0O019 Valor de Al2 -100,00 a 100,00 % RO 09,38, | 18-6
95
P0020 Valor de AI3 -100,00 a 100,00 % RO 09,38, | 18-6
95
P0021 Valor de Al4 -100,00 a 100,00 % RO 09,38, | 18-6
95
P0023 Versién Software 0,00 a 655,35 RO 09,42 | 18-6
P0025 Estado DI16...DI9 Bit 0 = DI9 RO 09,40 | 20-2
Bit 1 = DI10
Bit2 = DI11
Bit 3 = DI12
Bit 4 = DI13
Bit 5 = DI14
Bit 6 = DI15
Bit 7 = DI16
P0026 Estado DO13...006 Bit 0 = DO6 RO 09, 41 | 20-3
Bit 1 = DO7
Bit 2 = DOS8
Bit 3 = DO9
Bit 4 = DO10
Bit 5 = DO11
Bit 6 = DO12
Bit 7 = DO13
P0027 Config. Accesorios 1 0000h a FFFFh RO 09,42 | 18-6
P0028 Config. Accesorios 2 0000h a FFFFh RO 09,42 | 18-6

CFW-11 | 0-1




n Referencia Répida de los Parémetros, Fallas y Alarmas

Parémetro Descripcién Rango de Valores Padrén de Fabrica Ab"sﬂgr?: ! Propiedades Grupos | Pag.
P0029 Config. HW Potencia Bit 0....5 = Corriente Nom. RO 09,42 | 18-6

Bit 6...7 = Tensidon Nom.

Bit 8 = Filtro EMC

Bit 9 = Relé Seguridad

Bit 10 = (0) 24 V/(1) Link DC

Bit 11 = Hw Especial DC

Bit 12 = IGBT Frenado

Bit 13 = Especial

Bit 14...15 = Reservado
PO030 Temperatura IGBTs U -20,0 a 150,0 °C RO 09,45 | 18-6
PO031 Temperatura IGBTs V -20,0 a 150,0 °C RO 09,45 | 18-6
P0032 Temperatura IGBTs W -20,0 a 150,0 °C RO 09,45 | 18-6
P0033 Temper. Rectificador -20,0 a 150,0 °C RO 09,45 | 18-7
P0034 Temper. Aire Interno -20,0 a 150,0 °C RO 09,45 | 18-7
P0035 Temper. Aire Control -20,0 a 150,0 °C RO 09,45 | 18-7
P0036 Velocidad Ventilador 0 a 15000 rpm RO 09 18-7
P0037 Sobrecarga del Motor 0a 100 % RO 09 18-8
P0038 Velocidad del Encoder 0 a 65535 rpm RO 09 18-8
P0039 Contador Pulsos Enc. 0 a 40000 RO 09 18-8
P0040 Variable Proceso PID 0,0a100,0 % RO 09,46 | 18-8
P0041 Valor Setpoint PID 0,00 100,0 % RO 09,46 | 18-8
P0042 Horas Energizado 0 a 65535 h RO 09 18-9
P0043 Horas Habilitado 0,0 a 6553,5h RO 09 18-9
P0044 Contador kWh 0 a 65535 kWh RO 09 18-9
P0045 Horas Ventil. Encend. 0 a 65535 h RO 09 18-10
P0048 Alarma Actual 0a 999 RO 09 18-10
P0049 Falla Actual 0a 999 RO 09 18-10
P0050 Ultima Falla 0a 999 RO 08 18-12
PO051 Dia/Mes Ultima Falla 00/00a 31/12 RO 08 18-12
P0052 | Ado Ultima Falla 00 a 99 RO 08 11813
P0053 Hora Ultima Falla 00:00 a 23:59 RO 08 18-14
P0054 Segunda Falla 0a 999 RO 08 18-12
PO055 Dia/Mes Segunda Falla 00/00 a 31/12 RO 08 18-12
P0056 Afo Segunda Falla 00 a 99 RO 08 18-13
P0057 Hora Segunda Falla 00:00 a 23:59 RO 08 18-14
P0058 Tercera Falla 0a 999 RO 08 18-12
P0059 Dia/Mes Tercera Falla 00/00a 31/12 RO 08 18-12
P0060 Afo Tercera Falla 00 a 99 RO 08 18-13
P0061 Hora Tercera Falla 00:00 a 23:59 RO 08 18-14
P0062 Cuarta Falla 0a 999 RO 08 18-12
P0063 Dia/Mes Cuarta Falla 00/00 a 31/12 RO 08 18-12
P0064 Afo Cuarta Falla 00 a 99 RO 08 18-13
P0065 Hora Cuarta Falla 00:00 a 23:59 RO 08 18-14
P0066 Quinta Falla 0a 999 RO 08 18-12
P0067 Dia/Mes Quinta Falla 00/00a 31/12 RO 08 18-12
P0068 Afo Quinta Falla 00 a 99 RO 08 18-13
P0069 Hora Quinta Falla 00:00 a 23:59 RO 08 18-14
P0070 Sexta Falla 0a 999 RO 08 18-12
P0071 Dia/Mes Sexta Falla 00/00a 31/12 RO 08 18-13
P0072 Afo Sexta Falla 00 a 99 RO 08 18-13
P0073 Hora Sexta Falla 00:00 a 23:59 RO 08 18-14
P0074 Séptima Falla 0a 999 RO 08 18-12
P0075 Dia/Mes Séptima Falla 00/00a 31/12 RO 08 18-13
P0076 Afo Séptima Falla 00 a 99 RO 08 18-13
P0077 Hora Séptima Falla 00:00 a 23:59 RO 08 18-14
P0078 Octava Falla 0a 999 RO 08 18-12
P0079 Dia/Mes Octava Falla 00/00 a 31/12 RO 08 18-13
PO080 Afo Octava Falla 00 a 99 RO 08 18-13
P0081 Hora Octava Falla 00:00 a 23:59 RO 08 18-14
P0082 Novena Falla 0a 999 RO 08 18-12
P0083 Dia/Mes Novena Falla 00/00 a 31/12 RO 08 18-13
P0084 Afo Novena Falla 00 a 99 RO 08 18-13
P0085 Hora Novena Falla 00:00 a 23:59 RO 08 18-14
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P0086 Décima Falla 0a 999 RO 08 18-12
P0087 Dia/Mes Décima Falla 00/00a 31/12 RO 08 18-13
P0088 Afo Décima Falla 00a 99 RO 08 18-13
PO089 Hora Décima Falla 00:00 a 23:59 RO 08 18-14
P0O090 Corriente Ult. Falla 0,0 a 4000,0 A RO 08 18-14
PO091 Link DC Ultima Falla 0 a 2000V RO 08 18-14
P0092 Velocidad Ult. Falla 0 a 18000 rpm RO 08 18-15
P0093 Referencia Ult. Falla 0 a 18000 rpm RO 08 18-15
P0094 Frecuencia Ult. Falla 0,0 1020,0 Hz RO 08 18-15
P0095 Tensién Mot. Ult. Falla 0 a 2000V RO 08 18-15
P0096 Estado DIx Ult. Falla Bit 0 = DIl RO 08 18-16
Bit 1 = DI2
Bit 2 = DI3
Bit 3 = DI4
Bit 4 = DI5
Bit 5 = DI6
Bit 6 = DI7
Bit 7 = DI8
PO097 Estado DOx Ult. Falla Bit 0 = DO1 RO 08 18-16
Bit 1 = DO2
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5
PO100 Tiempo Aceleracién 0,00 999,05 20,0s 04,20 | 14-1
PO101 Tiempo Desaceleracion 0,0a999,0s 20,0s 04,20 | 14-1
P0102 Tiempo Aceler. 2° 0,0a999,0s 20,0s 20 14-1
PO103 Tiempo Desacel. 2° 0,0a999,0s 20,0s 20 14-1
PO104 Rampa S 0 = Inactiva 0 = Inactiva 20 14-2
1=50%
2=100%
PO105 Seleccion 19/2° Rampa 0 = 1°Rampa 2 = Dlx CFG 20 14-3
1 = 2°Rampa
2 = Dlx
3 = Serie/USB
4 = Anybus-CC
5 = CANop/DNet/DP
6 = SoftPLC
7 =PLC11
P0120 Backup Referencia 0 = Inactiva 1 = Activa 21 14-3
1 = Activa
PO121 Referencia por la HMI 00 18000 rpm 90 rpm 21 14-4
P0122 Referencia JOG/JOG+ 0 a 18000 rpm 150 (125) rom 21 14-4
PO123 Referencia JOG- 0o 18000 rpm 150 (125) rpm VWW/PM PM 21 14-5
Vectorial
P0124 Ref. 1 Multispeed 0 a 18000 rpm 90 (75) rpm 21,36 | 14-7
PO125 Ref. 2 Multispeed 0 a 18000 rpm 300 (250) rpm 21,36 | 14-7
P0126 Ref. 3 Multispeed 0 a 18000 rpm 600 (500) rpm 21,36 | 14-7
PO127 Ref. 4 Multispeed 0 a 18000 rpm 900 (750) rpm 21,36 | 14-7
P0O128 Ref. 5 Multispeed 0 a 18000 rpm 1200 (1000) rpm 21,36 | 14-7
P0O129 Ref. 6 Multispeed 00 18000 rpm 1500 (1250) rpm 21,36 | 14-7
PO130 Ref. 7 Multispeed 0 a 18000 rpm 1800 (1500) rpm 21,36 | 14-7
PO131 Ref. 8 Multispeed 0 a 18000 rpm 1650 (1375) rpm 21,36 | 14-8
P0132 Nivel Mdax. Sobreveloc. 0a100% 10 % CFG 22,45 | 14-5
PO133 Velocidad Minima 00 18000 rpm 90 (75) rpm 04,22 | 14-6
P0134 Velocidad Méxima 0 a 18000 rpm 1800 (1500) rpm 04,22 | 14-6
PO135  Corriente Méx. Salida 0,2a2x_ o 1,500 V/EWW | 04,26 | 13-3
VWW/PM
P0O136 Boost de Torque Man. 0a9 1 V/E WW/PM | 04, 23, | 9-2
55
P0137 Boost de Torque Autom 0,00 a 1,00 0,00 V/F WW/PM 23 9-3
P0138 Compens. Deslizamiento -10,0a 10,0 % 0,0% V/F 23 9-4
P0139 Filtro Corr. Salida 0,0a16,0s 0,2s V/E WW 23,25 | 95
P0140 Tiempo Acomodacién 0,0a10,0s 0,0s V/F WW 23,25 | 9-5
PO141 Velocidad Acomodacién 00 300 rpm 90 rpm V/F VWW 23,25 | 9-6
P0O142 Tension Mdaxima 0,0 a 100,0 % 100,0 % CFG Adj 24,55 | 9-7
VVW/PM
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P0143 Tensién Intermedidria 0,0a100,0 % 50,0 % CFG Adj 24,55 | 9-7
VWW/PM
P0O144 Tension en 3 Hz 0,0a 100,0 % 8,0% CFG Adj 24,55 | 9-7
VVW/PM
PO145 Vel. Inicio Deb.Campo 0 a 18000 rpm 1800 rpm CFG Adj 24,55 | 9-7
VWW/PM
P0O146 Vel. Intermedidria 0 a 18000 rpm 900 rpm CFG Adj 24,55 | 9-7
VWW/PM
PO150 Tipo Regul. Ud V/f 0 = Hold Rampa 0 = Hold Rampa CFGV/FWW| 27 9-13
1 = Acelera Rampa VVW/PM
PO151 Nivel Reg. DC V/f 339 a 400V 400V (P0296=0) V/F WWW 27 9-13
585 a 800 V 800 V (P0296=1) VWW/PM
585 a 800 V 800V (P0296=2)
5850800V 800 V (P0296=3)
585a 800V 800 V (P0296=4)
809 a 1000 V 1000 V (P0296=5)
809 a 1000V 1000 V (P0296=0)
924 a 1200V _
2 o 1900V 1000 V (P0296=7)
‘ 1200 V (P0296=8)
P0152 Ganancia Prop. Reg. Uy 0,00 a 9,99 1,50 V/F WW 27 9-14
VWW/PM
P0O153 Nivel Frenado Reost. 339 a 400V 375V (P0296=0) 28 16-1
585 800 V 618V (P0296=1)
5850800V 675V (P0296=2)
585a 800V 748 V (P0296=3)
5850800V 780 V (P0296=4)
809 a 1000V 893 V (P0296=>5)
809 a 1000V _
972V (P0296=6)
924 a 1200V B
094 6 1200V 972V (P0296=7)
1174V (P0296=8)
PO154 Resistor Frenado 0,0 a 500,0 ohm 0,0 ohm 28 16-2
PO155 Potencia en Res. Fren. 0,02 a 650,00 kW 2,60 kW 28 16-3
PO156 Corriente Sobrecarga 0,1 a 1,5 ..o 1,05% o 45 17-4
PO157 Corr. Sobrecarga 50 % 0,1 a 1,5 .. no 0,9%! oo 45 17-4
P0O158 Corr. Sobrecarga 5 % 0,1 a 1,5 .o 0,65x! 410 45 17-4
PO159 Clase Térmica Motor 0 = Clase 5 1 = Clase 10 CFG V/F 45 17-6
1 = Clase 10 WW WW/PM
2 = Clase 15 Vectorial
3 = Clase 20
4 = Clase 25
5 = Clase 30
6 = Clase 35
7 = Clase 40
8 = Clase 45
PO160 Configuracién Reg. Vel 0 = Normal 0 = Normal CFG PM 90 1117
1 = Saturado Vectorial
PO161 Ganancia Prop. Vel. 0,0 a 63,9 7,0 PM Vectorial 90 11-17
P0162 Ganancia Int. Vel. 0,000 a 9,999 0,005 PM Vectorial 90 11-17
P0163 Offset Referencia LOC -999 a 999 0 PM Vectorial 920 11-18
PO164 Offset Referencia REM -999 a 999 0 PM Vectorial 90 11-18
PO165 Filtro Velocidad 0,012 a 1,000 s 0,012 VWW/PM PM | 55,90 | 11-19
Vectorial
PO166 Ganancia Dif. Vel. 0,00 a 7,99 0,00 PM Vectorial 90 11-19
PO167 Ganancia Prop. Corr. 0,00 a 1,99 0,50 Vectorial 91 11-20
PO168 Ganancia Int. Corr. 0,000 @ 1,999 0,010 Vectorial 91 11-20
PO169 Méxima Corr. Torque + 0,0 a350,0% 125,0% PM Vectorial 95 12-12
PO170 Méxima Corr. Torque - 0,0 a 350,0 % 125,0 % PM Vectorial 95 12-12
PO171 Corr. Torque + en Nmdéx 0,0 a 350,0 % 125,0% Vectorial 95 11-31
P0172 Corr. Torque - en Nméx 0,0 a 350,0 % 125,0 % Vectorial 95 11-31
PO173 Tipo Curva Torque Max = Rampa 0 = Rampa Vectorial 95 11-32
1 = Escalén
PO174 Minima Corr. Torque 0,0a350,0% 30,0 % Sless 95 12-13
PO175 Ganancia Prop. Flujo 00a31,9 2,0 Vectorial 92 11-21
P0176 Ganancia Int. Flujo 0,000 a 9,999 0,020 Vectorial 92 11-21
P0177 Flujo Minimo 0a120% 30 % Sless 92 11-21
PO178 Flujo Nominal 0a120% 100 % Vectorial 92 11-22
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PO180 Ig* después de I/ 0a350% 10 % Sless 93 11-23
P0O181 Modo Magnetizar 0 = Habil. General 0 = Habil. General CFG Enc 92 11-22
1 = Gira/Para
P0182 Veloc.p/Actuacién I/F 0 a 300 rpm 18 rpm Sless 93 11-24
P0183 Corriente en modo I/F 0a?9 1 Sless 93 11-24
P0O184 Modo Regulacién Uy 0 = Con pérdidas 1 = Sin pérdidas CFG PM 96 11-32
1 = Sin pérdidas Vectorial
2 = Hab/Deshab. Dix
P0185 Nivel Regulac. Link DC 339 a 400V 400V (P0296=0) PM Vectorial 96 11-33
585 a 800 V 800 V (P0296=1)
5850800V 800V (P0296=2)
5850800V 800 V (P0296=3)
585a 800V 800 V (P0296=4)
809 a 1000 V 1000 V (P0296=5)
809 a 1000V 1000 V (P0296=06)
92401200V _
Gt 1500V 1000 V (P0296=7)
‘ 1200 V (P0296=8)
P0186 Ganancia Prop. Uy 0,0 a 63,9 18,0 PM Vectorial 96 12-14
P0187 Ganancia Integr. Uy 0,000 a 9,999 0,002 PM Vectorial 96 11-34
PO188 Ganan. Prop. V. Salida 0,000 a 7,999 0,200 Vectorial 92 11-22
PO189 Ganan. Int. V. Salida 0,000 a 7,999 0,001 Vectorial 92 11-22
P0O190 Tension Salida Méxima 0a 690V 220V (P0296=0) PM Vectorial 92 11-23
0a 690V 380V (P0296=1)
00690V 400V (P0296=2)
0a 690V 440V (P0296=3)
0a690V 480V (P0296=4)
0a 690 x 525V (P0296=5)
80 238\/ 575V (P0296=6)
0 g 490 v 600V (P0296=7)
690V (P0296=8)
P0191 Busqueda Cero Encoder 0 = Inactiva 0 = Inactiva V/F WW 14-24
1 = Activa VVW/PM
P0192 Estado Busq Cero Enc 0 = Inactivo RO V/F WW 14-24
1 = Concluso Vectorial
P0193 Dia de la Semana 0 = Domingo 0 = Domingo 30 5-4
1 = Lunes
2 = Martes
3 = Miércoles
4 = Jueves
5 = Viernes
6 = Sdbado
P0194 Dia 01 a3l 01 30 5-4
P0195 Mes 01012 01 30 5-4
P0196 Afo 00 a 99 06 30 5-4
P0197 Hora 00 a 23 00 30 5-4
P0198 Minutos 00 a 59 00 30 5-4
P0O199 Segundos 00 a 59 00 30 5-4
P0200 Contrasefia 0 = Inactiva 1 = Activa 30 5-5
1 = Activa
2 = Cambiar Seg.
P0202 Tipo de Control 0 =V/f 60 Hz 0 = V/f 60 Hz CFG 05,23, 9-6
1 = V/f 50 Hz 24,25,
2 = V/f Ajustable 55, 90,
3 = Sensorless 91, 92,
4 = Encoder 93, 94,
5=WWw 95,96
6 = PM con Encoder ’
7 = PM Sensorless
8 = WW PM
P0203 Sel. Funcién Especial 0 = Ninguna 0 = Ninguna CFG 46 | 22-10
1 = Regulador PID
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P0204 Carga/Salva Parédm. 0 = Sin Funcién 0 = Sin Funcién CFG 06 7-1

1 = Sin Funcién

2 = Reset PO045

3 = Reset P0043

4 = Reset P0044

5 = Carga 60 Hz

6 = Carga 50 Hz

7 = Carga Usuario 1

8 = Carga Usuario 2

9 = Carga Usuario 3

10 = Salva Usuario 1

11 = Salva Usuario 2

12 = Salva Usuario 3
P0205 Sel. Pardm. Lectura 1 0 = Inactivo 2 = Veloc. Motor # 30 5-6

1 = Ref. Veloc. #

2 = Veloc. Motor #

3 = Corr. Motor #

4 = Tensién CC #

5 = Frec. Motor #

6 = Tensién Sal. #

7 = Torque Motor #

8 = Potencia Sal. #

9 = Var. Proceso #

10 = Setpoint PID #

11 = Ref. Veloc. -

12 = Veloc. Motor -

13 = Corr. Motor -

14 = Tension CC

15 = Frec. Motor -

16 = Tensién Sal. -

17 = Torque Motor -

18 = Potencia Sal.-

19 = Var. Proceso -

20 = Setpoint PID -

21 = SoftPLC P1010 #

22 = SoftPLC P1011 #

23 = SoftPLC P1012 #

24 = SoftPLC P1013 #

25 = SoftPLC P1014 #

26 = SoftPLC P1015 #

27 = SoftPLC P1016 #

28 = SoftPLC P1017 #

29 = SoftPLC P1018 #

30 = SoftPLC P1019 #

31 =PLCT1 P1300 #

32 =PLCT1 P1301 #

33 =PLCT1 P1302 #

34 =PLC11 P1303 #

35 =PLCT1 P1304 #

36 = PLC11 P1305 #

37 =PLC11 P1306 #

38 = PLC11 P1307 #

39 = PLC11 P1308 #

40 = PLC11 P1309 #
P0206 Sel. Param. Lectura 2 Consulte las Opciones en P0205| 3 = Corr. Motor # 30 5-6
P0207 Sel. Pardm. Lectura 3 Consulte las Opciones en P0205| 5 = Frec. Motor # 30 5-6
P0208 Factor Escala Ref. 1 a 18000 1800 (1500) 30 5-7
P0209 Unidad Ing. Ref. 1 32a 127 114 30 5-8
P0210 Unidad Ing. Ref. 2 32a 127 112 30 5-8
P0O211 Unidad Ing. Ref. 3 32a127 109 30 5-8
P0212 Modo Indicacién Ref. 0 = wxyz 0 = wxyz 30 5-7

1 = wxy.z

2 = wx.yz

= w.xyz

P0213 Fondo Escala Lectura 1 0,0 a200,0 % 100,0 % CFG 30 5-8
P0214 Fondo Escala Lectura 2 0,0 a 200,0 % 100,0 % CFG 30 5-8
P0215 Fondo Escala Lectura 3 0,0 a 200,0 % 100,0 % CFG 30 5-8
P0216 Contraste Display HMI 0a37 27 30 5-9
P0217 Blogueo por Vel. Nula 0 = Inactivo 0 = Inactivo CFG 35,46 | 14-10

1 = Activo(N* y N)

2 = Activo (N*)
P0218 Salida Blog. Vel. Nula 0 = Ref. o Vel. 0 = Ref. o Vel. 35,46 | 14-10

1 = Referencia
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P0219

Tiempo con Vel. Nula

09995

Os

35, 46

14-11

P0220

Seleccion LOC/REM

clo (R (REM)

ne/USB LOC
erie/USB REM
nybus-CC LOC
nybus-CC REM
CO/DN/DP LOC
10 = CO/DN/DP REM
11 = SoftPLC LOC

12 = SoftPLC REM

13 = PLC11 LOC
14 = PLC11 REM

)>)>mmo—|—|m

0
0
1
2
3
4
5
6
7
8
9

2 = Tecla LR (LOC)

CFG

31,32,
33,110

15-30

P0221

Selec. Referencia LOC

0 = HMI
1 =Al
2 =A2
3 =AI3
Al4
Suma Als > 0
Suma Als

E.P

Multispeed
Serie/USB

10 = Anybus-CC

11 = CANop/DNet/DP
12 = SoftPLC

13 =PLCI1

O 0O NONOv
e

0 = HMI

CFG

31, 36,
37,38,
110

15-31

P0222

Selec. Referencia REM

Consulte las opciones en P0221

1 =Al

CFG

32, 36,
37,38,
110

15-31

P0223

Selecciéon Giro LOC

0 orario
nti-Horario
cla SG (H)

cla SG (AH)

rie/USB (H)
rie/USB (AH)
nybus-CC (H)
nybus-CC (AH)
CO/DN/DP (H)
10 = CO/DN/DP (AH)
11 = Polaridad Al4
12 = SoftPLC (H)

13 = SoftPLC (AH)
14 = Polaridad Al2
15 = PLCIT (H)

16 = PLC11 (AH)

H
A
Te
o
Dlx
Se
Se
A
A

1
2
3
4
5
6
7
8
9

2 = Tecla SG (H)

CFG

31,33,
110

15-32

P0224

Selec. Gira/Para LOC

0 = Teclas I,O

1 = DIx

2 = Serie/USB

3 = Anybus-CC

4 = CANop/DNet/DP
5 = SoftPLC

6= PLCH

0 = Teclas I,O

CFG

31,33,
110

15-32

P0225

Seleccion JOG LOC

Inactivo

cla JOG

Te
DIx
Serie/USB
Anybus-CC
CANop/DNet/DP

GO wWN —
I| [ H

1 = Tecla JOG

CFG

31,110

15-33

P0226

Seleccién Giro REM

Consulte las Opciones en P0223

4 = Dlx

CFG

32,33,
110

15-32

P0227

Selec. Gira/Para REM

Consulte las Opciones en P0224

1 = DIx

CFG

32,33,
110

15-32

P0228

Seleccion JOG REM

Consulte las Opciones en P0225

2 = DIx

CFG

32,110

15-33
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P0229

Seleccién de Parada

Por Rampa

Por Inercia
Parada Rapida
Por Rampa I,=0
Par Rapida 1,=0

AWON—O
L R [

0 = Por Rampa

CFG

31,32,
33, 34

15-33

P0230

Zona Muerta

Inactiva
Activa

0 = Inactiva

38

15-2

P0231

Funcién Sefnal All

Ref. Veloc.

N* sin Rampa
Méx. Cor. Torque
Var. Proceso

PTC

Sin Funcién

Sin Funcién

Uso PLC

0 = Ref. Veloc.

CFG

38, 95

15-3

P0232

Ganancia Entrada All

o

00 a 9,999

7

1,000

38, 95

15-4

P0233

Sefal Entrada All

0a 10V/20 mA
4020 mA
=10V/20mA a0
=20a4 mA

N—O ONOCOUTAEWN—O |—O

0=0a10V/20 mA

CFG

38, 95

15-6

P0234

Offset Entrada All

-100,00 a 100,00 %

0,00 %

38, 95

15-4

P0235

Filtro Entrada All

0,000 16,00 s

0,00s

38, 95

15-4

P0236

Funcién Sefal Al2

Consulte las opciones en P0231

0 = Ref. Veloc.

CFG

38, 95

15-3

P0237

Ganancia Entrada Al2

0,000 a 9,999

1,000

38, 95

15-4

P0238

Sefal Entrada Al2

0=0a10V/20 mA
=4a20mA
10V/20 mAa O
20 a4 mA
4=-10a+10V

1
2
3

0=0a10V/20 mA

CFG

38, 95

15-6

P0239

Offset Entrada Al2

-100,00 a 100,00 %

0,00 %

38, 95

15-4

P0240

Filtro Entrada Al2

0,000 16,00 s

0,00s

38,95

15-4

P0241

Funcién Senal AI3

0 = Ref. Veloc.

1 = N*sin Rampa

2 = Max. Cor. Torque
3 = Var. Proceso

= PTC

Sin Funcién

Sin Funcién

Uso PLC

0 = Ref. Veloc.

CFG

38, 95

15-3

P0242

Ganancia Entrada Al3

o

00 a 9,999

1,000

38, 95

15-4

P0243

Sefal Entrada AI3

0a 10V/20 mA
4 a20mA
=10V/20mA a0
3=20a04 mA

N—O O NO~O &~

0=0a10V/20 mA

CFG

38, 95

15-6

P0244

Offset Entrada AI3

-100,00 a 100,00 %

0,00 %

38, 95

15-4

P0245

Filtro Entrada AI3

0,000 16,00s

0,00s

38, 95

15-4

P0246

Funcién Senal Al4

0 = Ref. Veloc.

1 = N* sin Rampa

= Méx. Cor. Torque
Var. Proceso

Sin Funcién

Sin Funcién

Sin Funcién

Uso PLC

0 = Ref. Veloc.

CFG

38, 95

15-3

P0247

Ganancia Entrada Al4

o

00 a 9,999

1,000

38, 95

15-4

P0248

Sefal Entrada Al4

0

0a 10V/20 mA
4a20mA
10V/20 mAa O
2

WN—=0O0O O NOCO B WwN

4=-10a+10V

0=0a10V/20 mA

CFG

38, 95

15-6

P0249

Offset Entrada Al4

-100,00 a 100,00 %

0,00 %

38, 95

15-4

P0250

Filtro Entrada Al4

0,000 16,00 s

0,00s

38, 95

15-5
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P0251

Funcién Salida AO1

Ref. Velocidad
Ref. Total
Velocidad Real
Ref. Cor. Torque
Corr. Torque
Corr. Salida
C

0

Var. Proceso

orr. Activa
Pot. Salida
Setpoint PID
10 = Corr. Torque>0
11 = Torque Motor
12 = SoftPLC
13 = PTC
14 = Fluj. Econ. Energ.
15 = Sin Funcién
16 = Ixt Motor
17 = Veloc. Encoder
18 = ContenidoP0696
19 = ContenidoP0697
20 = ContenidoP0698
21 = ContenidoP0699
22 = PLCI1
23 = Corriente Id*

1
2
3
4
5
6
7
8
9

2 = Velocidad Real

39

15-8

P0252

Ganancia Salida AO1

0,000 a 9,999

1,000

39

15-9

P0253

Sefal Salida AO1

0=0a10V/20 mA
1=4a20mA
2=10V/20mAa 0O
3=2004 mA

0=0a10V/20 mA

CFG

39

15-11

P0254

Funcién Salida AO2

Consulte las opciones en P0251

5 = Corr. Salida

39

15-8

P0255

Ganancia Salida AO2

0,000 a 9,999

1,000

39

15-9

P0256

Sefal Salida AO2

0a 10V/20 mA
4 a20mA
10V/20mA a0
20 a4 mA

WN — O

0=0a10V/20 mA

CFG

39

15-11
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P0257 Funcién Salida AO3 0 = Ref. Velocidad 2 = Velocidad Real 39 15-8

1 = Ref. Total

2 = Velocidad Real

3 = Ref. Cor. Torque

4 = Corr. Torque

5 = Corr. Salida

6 = Var. Proceso

7 = Corr. Activa

8 = Pot. Salida

9 = Setpoint PID

10 = Corr. Torque>0

11 = Torque Motor

12 = SoftPLC

13 = Sin Funcién

14 = Fluj. Econ Energ

15 = Sin Funcién

16 = Ixt Motor

17 = Veloc. Encoder

18 = ContenidoP0696

19 = ContenidoP0697

20 = ContenidoP0698

21 = ContenidoP0699

22 = Sin Funcién

23 = Corriente Id*

24 = Corriente Ig*

25 = Corriente Id

26 = Corriente Iq

27 = Corriente Isa

28 = Corriente Isb

29 = Corriente ldq

30 = Corriente Imr*

31 = Corriente Imr

32 = Tensién U,

33 = Tensién U,

34 = Angulo Flujo

35 = Usal rec

36 = Salida Ixt

37 = Veloc. Rotor

38 = Angulo Phi

39 = Usd rec

40 = Usq_rec

41 = Flux_al

42 = Flux_b1

43 = Vel. Estator

44 = Deslizamiento

45 = Ref. de Flujo

46 = Flujo Real

47 = lgen = Reg ud

48 = Sin Funcién

49 = Cor. Total wit

50 = Corriente s

51 = lactiva

52 =sR

53 =TR

54 = PfeR

55 = Pfe

56 = Pgap

57 =TL

58 = Fslip

59 =m_nc

60 = m_AST

61 =m_

62 = m_LINHA

63 = m BOOST

64 = SINPHI

65 = SINPHI120

66 =1b

67 =lc

68 = It

69 = MOD |

70 = ZERO V

71 = ContenidoP0676
P0258 Ganancia Salida AO3 0,000 a 9,999 1,000 39 15-9
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P0259 Sefal Salida AO3 0=0a20mA 4=0al0V CFG 39 15-11
1=4a20mA
2=20mAa0
3=2004 mA
4=0al0V
5=10a0V
6=-10a+10V
P0260 Funcién Salida AO4 Consulte las opciones en P0257 5 = Corr. Salida 39 15-8
P0261 Ganancia Salida AO4 0,000 a 9,999 1,000 39 15-9
P0262 Sefial Salida AO4 0=0a20mA 4=0al0V CFG 39 15-11
1 =4a20mA
2=20mAa0
3=20a4mA
4=0al10V
5=10a0V
6=-10a+10V
P0263 Funcién Entrada DI1 0 = Sin Funcién 1 = Gira/Para CFG 20,31, |15-13
1 = Gira/Para 32, 33,
2 = Hab. General 34,37,
3 = Parada Répida 40, 44,
4 = Avance 46
5 = Retroceso
6 = Start
7 = Stop
8 = Sentido Giro
9 = LOC/REM
10 = JOG
11 = Acelera EP
12 = Desacelera EP
13 = Sin Funcién
14 = 2° Rampa
15 = Veloc./Torque
16 = JOG+
17 = JOG-
18 = Sin Alarma Ext.
19 = Sin Falla Ext.
20 = Reset
21 = Uso PLC
22 = Manual/Autom.
23 = Sin Funcién
24 = Deshab. FS
25 = Regul. Link DC
26 = Bloquea Prog.
27 = Carga Us. 1/2
28 = Carga Us. 3
29 = Temporiz. DO2
30 = Temporiz. DO3
31 = Funcién Trace
32 = Fire Mode
P0264 Funcién Entrada DI2 Consulte las Opciones en P0263| 8 = Sentido Giro CFG 20,31, |15-13
32, 33,
34,37,
40, 44,
46
P0265 Funcién Entrada DI3 Consulte las Opciones en P0263| 0 = Sin Funcién CFG 20,31, |15-13
32, 33,
34,37,
40, 44,
45, 46
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P0266 Funcién Entrada DI4 0 = Sin Funcién 0 = Sin Funcién CFG 20,31, |15-13
1 = Gira/Para 32, 33,
2 = Hab. General 34, 36,
3 = Parada Répida 37, 40,
4 = Avance 44, 45,
5 = Retfroceso 46
6 = Start
7 = Stop
8 = Sentido Giro
9 = LOC/REM
10 = JOG
11 = Acelera EP
12 = Desacelera EP
13 = Multispeed
14 = 2° Rampa
15 = Veloc./Torque
16 = JOG+
17 = JOG-
18 = Sin Alarma Ext.
19 = Sin Falla Ext.
20 = Reset
21 = Uso PLC
22 = Manual/Autom.
23 = Sin Funcién
24 = Deshab. FS
25 = Regul. Link DC
26 = Bloquea Prog.
27 = Carga Us. 1/2
28 = Carga Us. 3
29 = Temporiz. DO2
30 = Temporiz. DO3
31 = Funcién Trace
32 = Fire Mode
P0267 Funcién Entrada DI5 Consulte las Opciones en P0266 10 = JOG CFG 20,31, 15-13
32, 33,
34, 36,
37, 40,
44, 45,
46
P0268 Funcién Entrada DI6 Consulte las Opciones en P0266| 14 = 2°. Rampa CFG 20,31, |15-13
32, 33,
34, 36,
37, 40,
44, 45,
46
P0269 Funcién Entrada DI7 Consulte las Opciones en P0263| 0 = Sin Funcién CFG 20,31, |15-13
32, 33,
34,37,
40, 44,
45, 46
P0270 Funcién Entrada DI8 Consulte las Opciones en P0263| 0 = Sin Funcién CFG 20,31, |15-13
32, 33,
34,37,
40, 44,
45, 46
P0273 Filtro lq 0,000 9,99 s 0,00 s CFG PM 41,90 | 15-20
Vectorial
P0274 Histerese DOx |, 0,00 a 9,99 % 2,00 % CFG PM 41,90 | 15-21
Vectorial
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Parémetro Descripcién Rango de Valores Padrén de Fabrica

in Funcién 13 = Sin Falla CFG 41 15-21

w

P0275 Funcién de DOT (RLT)

Szzzz
o

e

z

=

Q

@ o

o'

rque > Tx
Torque < Tx
= Remoto

Il
0 2
o C
Q >
o
~<

S

S

Sin F006/21/22
Sin FO51/54/57
Sin FO72

19 = 4.20 mA OK
20 = ContenidoP0695
21 = Sent. Horario
22 = V. Proc. > VPx
23 = V. Proc. < VPy
24 = Ride-Through
25 = Precarga OK

—_—,— e L L SO NOU A WN — O

ONOOAWN—O

26 = Con Falla
27 = Horas Hab > Hx
28 = SoftPLC

29 = Sin Funcién
30 = N>Nxy Nt>Nx

31 =F>Fx(1)
32=F>F(2

33 = STO

34 = Sin F160

35 = Sin Alarma

36 = SinFalla/Alarm
37 = PLCI1

38 = Sin Falla IOE
39 = Sin Alarma IOE
40 = Sin AlCablelOE
41 = Sin A/CablelOE
42 = Sin F/CablelOE
43 = Torque +/-

44 = Torque -/+

45 = Fire Mode
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P0276 Funcién de DO2 (RL2) 0 = Sin Funcién 2 =N > Nx CFG 41 15-21

1 = N* > Nx

2 =N > Nx

3 =N <Ny

4 =N=N*

5 = Veloc. Nula

6=Is>Ix

7 =ls <Ix

8 = Torque > Tx

9 = Torque < Tx

10 = Remoto

11 = Run

12 = Ready

13 = Sin Falla

14 = Sin FO70

15 = Sin FO71

16 = Sin F0O06/21/22

17 = Sin FO51/54/57

18 = Sin F072

19 = 4-20 mA OK

20 = ContenidoP0695

21 = Sent. Horario

22 = V. Proc. > VPx

23 = V. Proc. < VPy

24 = Ride-Through

25 = Precarga OK

26 = Con Falla

27 = Horas Hab > Hx

28 = SoftPLC

29 = Temporizador

30 = N>Nxy Nt>Nx

31 =F>Fx(1)

32=F>F(2

33 = STO

34 = Sin F160

35 = Sin Alarma

36 = SinFalla/Alarm

37 = PLCI1

38 = Sin Falla IOE

39 = Sin Alarma IOE

40 = Sin AlCablelOE

41 = Sin A/CablelOE

42 = Sin F/CablelOE

43 = Torque +/-

44 = Torque -/+

45 = Fire Mode
P0277 Funcién de DO3 (RL3) Consulte las opciones en P0276 1 = N* > Nx CFG 41 15-21
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P0278 Funcién de DO4 0 = Sin Funcién 0 = Sin Funcién CFG 41 15-21

1 = N* > Nx

2 =N > Nx

3=N<Ny

4 =N =N*

5 = Veloc. Nula

6=1ls> Ix

7 =1s <Ix

8 = Torque > Tx

9 = Torque < Tx

10 = Remoto

11 = Run

12 = Ready

13 = Sin Falla

14 = Sin FO70

15 = Sin FO71

16 = Sin F006/21/22

17 = Sin FO51/54/57

18 = Sin FO72

19 = 4.20 mA OK

20 = ContenidoP0695

21 = Sent. Horario

22 = V. Proc. > VPx

23 = V. Proc. < VPy

24 = Ride-Through

25 = Precarga OK

26 = Con Falla

27 = Horas Hab > Hx

28 = SoftPLC

29 = Sin Funcién

30 = N>Nxy Nt>Nx

31 =F>Fx(1)

32=F>F(2

33 = STO

34 = Sin F160

35 = Sin Alarma

36 = SinFalla/Alarm

37 = Sin Funcién

38 = Sin Funcién

39 = Sin Funcién

40 = Sin Funcién

41 = Sin Funciéon

42 = Sin Funcién

43 = Torque +/-

44 = Torque -/+

45 = Fire Mode
P0279 Funcién de DO5 Consulte las opciones en P0278 0 = Sin Funcién CFG 41 15-22
P0281 Frecuencia Fx 0,0 a 300,0 Hz 4,0 Hz 41 15-27
P0282 Histéresis Fx 0,0a 15,0 Hz 2,0 Hz 41 15-27
P0283 Tiempo DO2 ON 0,0a300,0s 0,0s 41 15-28
P0284 Tiempo DO2 OFF 0,0a300,0s 0,0s 41 15-28
P0285 Tiempo DO3 ON 0,0a300,0s 0,0s 41 15-28
P0286 Tiempo DO3 OFF 0,0a300,05s 0,0s 41 15-28
P0287 Histéresis Nx/Ny 0 a 200 rpm 18 (15) rpm 41 15-28
P0288 Velocidad Nx 0 a 18000 rpm 120 (100) rpm 41 15-28
P0289 Velocidad Ny 0 a 18000 rpm 1800 (1500) rpm 41 15-28
P0290 Corriente Ix 0 a 2xl oo 1,0l omno 41 15-29
P0291 Velocidad Nula 0 a 18000 rpm 18 (15) rpm 35,41, | 15-29

46

P0292 Rango para N = N* 0 a 18000 rpm 18 (15) rpm 41 15-29
P0293 Torque Tx 0a 200 % 100 % 41 15-30
P0294 Horas Hx 0a 6553 h 4320 h 41 15-30
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P0295 Corr. Nomin. ND/HD Conv 6 A/3,6A RO 09,42 | 6-8

1

2

2

2

3

3

3

4

4

5

5

7

7

8

8

1

427 A/ 340 A
470 A/ 380 A
811 A/ 646 A
893 A/722A
1217 A/ 969 A
1340 A/ 1083 A
1622 A/ 1292 A
1786 A/ 1444 A
2028 A/ 1615 A
2232 A/ 1805 A
2A/2A
640A/515A
1216 A/ 979 A
1824 A/ 1468 A
2432 A/ 1957 A
3040 A/ 2446 A
600A/515A
T140A /979 A
1710 A/ 1468 A
2280 A/ 1957 A
2850 A/ 2446 A
1
1
1
2
2
3
3
4
5
6
7
2
4
7
8
1
1
1
1
1
2
2
2

42A/115A
80A/ 142 A
1T A/180A
42A7211T A
12A/242 A
70A/312A
77 A/ 370 A
15A /477 A
01 A/515A

OO OO OO OO OO OO EBEBRERBEBRADEBRAEDEREDMOWOWOWWWWWWWWRNNRNNNNNNNN—————=——=—=—="0V0O0ONOCO~MWN—O
NNONOCTOUOBAEWN =0 VONOTOBRAWN—OVONOTORAWN—"OVONOTODRAWN—OVONOTONREAWN—OVONOOAWN—O
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70 =27A/22A
71 =30A/24 A
72 =32A/27A
73 =35A/30A
74 =44 A/ 36 A
75 =46 A/ 39 A
76 =53 A/ 44 A
77 =54 A/ 46 A
78 = 63 A/53A
79 =73A/61A
80 =80A/66A
81 =100A/85A
82 =107A/90A
83 =108A/95A
84 =125A/107 A
85=130A/108 A
86 =150A/122 A
87 =147 A/ 127 A
88 =170A/150A
89 =195A/165A
90 =216 A/180A
91 =289 A/ 240 A
92 =259 A/ 225A
93 =315A/289 A
94 =312A/259 A
95 =365A/315A
96 =365A/312A
97 = 435A /357 A
98 = 427 A/ 365 A
99 =472 A/ 418 A
100 =700A/515A
101 = 1330A /979 A
102 = 1995 A/ 1468 A
103 = 2660 A/ 1957 A
104 = 3325 A/ 2446 A
105 =795A /637 A
106 =877 A/715A
107 = 1062 A/ 855 A
108 =1141 A/ 943 A
109 = 584 A/ 504 A
110 =478 A/ 410A
111 =625A/540A
112 =518 A/ 447 A
113 =758A/614A
114 = 628 A/518A
115 =804 A/682A
116 = 703 A/ 594 A
117 =760A/ 600 A
118 =760 A/ 560 A
119 =226 A/ 180 A
P0296 Tensién Nominal Red 0 =200-240V De acuerdo con el CFG 42 6-10
1 =380V modelo del
2 =400-415V convertidor
3 =440-460V
4 =480V
5=500-525V
6 =550-575V
7 =600V
8 = 660 - 690V
P0297 Frec. Conmutacién 0=1,25kHz 2 =5,0kHz CFG 42 6-11
1=2,5kHz
2 =5,0kHz
3 =10,0 kHz
4 =2,0kHz
P0298 Aplicacién 0 = Normal Duty 0 = Normal Duty CFG 42 6-11
1 = Heavy Duty
P0299 Tiempo Fren. Partida 00a150s 0,0s V/FE VW Sless| 47 14-20
VVW/PM
P0O300 Tiempo Fren. Parada 0,0a150s 0,0s V/E WW Sless| 47 14-20
VWW/PM
P0301 Velocidad de Inicio 0 a 450 rpm 30 rpm V/F VW Sless| 47 14-22
VWW/PM
P0302 Tensién CC Frenado 0,0a10,0% 2,0% V/F WW 47 14-22
VWW/PM
P0303 Velocidad Rechazada 1 0 a 18000 rpm 600 rpm 48 14-23
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P0304 Velocidad Rechazada 2 0 a 18000 rpm 900 rpm 48 14-23
P0305 Velocidad Rechazada 3 0 a 18000 rpm 1200 rpm 48 14-23
P0306 Rango Rechazado 0 a 750 rpm 0 rpm 48 14-23
P0O308 Direccién Serie 1 0247 1 CFG 113 19-1
P0310 Tasa Comunic. Serie 0 = 9600 bits/s 0 = 9600 bits/s CFG 113 19-1
1 = 19200 bits/s
2 = 38400 bits/s
3 = 57600 bits/s
PO311 Config. Bytes Serie 0 = 8 bits, sin, 1 3 = 8 bits, sin, 2 CFG 113 19-1
1 = 8 bits, par, 1
2 = 8 bits, imp, 1
3 = 8 bits, sin, 2
4 = 8 bits, par, 2
5 = 8 bits, imp, 2
P0312 Protocolo Serie 1=TP 2 = Modbus RTU CFG 113 19-1
2 = Modbus RTU
P0313 Accién p/Erro Comunic 0 = Inactivo 1 = Para por Rampa 111 19-6
1 = Para por Rampa
2 = Deshab. General
3 =Irp/LOC
4 = LOC Mantie. Hab
5 = Causa Falla
P0314 Watchdog Serie 0,0a999,0s 0,0s CFG 113 19-1
P0316 Estado Interf. Serie 0 = Inactivo RO 09, 113] 19-1
1 = Activo
2 = Error Watchdog
P0317 Start-up Orientado 0 =No 0= No CFG 02 7-3
1 =Si
P0318 Funcién Copy MemCard 0 = Inactiva 0 = Inactiva CFG 06 7-3
1 = Conv-> MemCard
2 = MemCard-> Conv
PO319 Funcién Copy HMI 0 = Inactiva 0 = Inactiva CFG 06 7-4
1 = Conv.->HMI
2 = HMI->Conv.
P0320 FlyStart/Ride-Through 0 = Inactivas 0 = Inactivas CFG 44 14-11
1 = Flying Start
2=FS/RT
3 = Ride-Through
P0321 U, Falta de Red 178 @ 282V 252V (P0296=0) PM Vectorial 44 14-18
308a 616V 436V (P0296=1)
308 a 616V 459V (P0296=2)
308a 616V 505V (P0296=3)
308a 616V 551V (P0296=4)
4250737V 602 V (P0296=5)
jgg a égg x 660V (P0296=6)
486" 885 v 689V (P0296=7)
‘ 792 V (P0296=8)
P0322 U, Ride-Through 178 @ 282V 245V (P0296=0) PM Vectorial 44 14-18
3080616V 423V (P0296=1)
308a 616V 446V (P0296=2)
308 a 616V 490V (P0296=3)
308asl6V 535V (P0296=4)
4250737V 585V (P0296=5)
jgg a ggg x 640 V (P0296=6)
486" 885 v 668V (P0296=7)
‘ 768 V (P0296=8)
P0323 Uy Retorno Red 178 a 282V 267V (P0296=0) PM Vectorial 44 14-18
308 a 616V 462V (P0296=1)
3080616V 486V (P0296=2)
308a 616V 535V (P0296=3)
308asl6V 583V (P0296=4)
4250737V 638 V (P0296=5)
jgg a ggg x 699 V (P0296=6)
484 g 885 v 729V (P0296=7)
838V (P0296=8)
P0325 Ganancia Prop. RT 0,0 a 63,9 22,8 PM Vectorial 44 14-19
P0326 Ganancia Integr. RT 0,000 a 9,999 0,128 PM Vectorial 44 14-19
P0327 Rampa Corr. I/f ES. 0,000 a 1,000 0,070 Sless 44 14-13
P0328 Filtro Flying Start 0,000 a 1,000 0,085 Sless 44 14-13
P0329 Rampa Frec. I/f ES. 2,0a 50,0 6,0 Sless 44 14-13
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P0331 Rampa de Tensién 0,2a60,0s 2,0s V/F WW 44 14-15
VWW/PM
P0332 Tiempo Muerto 0,1a10,0s 1,0s V/F VWWW 44 14-16
VWW/PM
P0333 Factor del Droop -10,0a 10,0 % 0,0 % Vectorial 90 11-35
P0334 Filtro del Droop 0,0a16,0s 0,2s Vectorial 90 11-36
P0340 Tiempo Auto Reset 0a3600s Os 45 17-9
P0341 Comp. Tens. Sal. V/f 0 = Inactiva 0 = Inactiva CFG V/F 23 17-9
1 = Activa
P0342 Conf. Corr. Deseq. Motor 0 = Inactiva 0 = Inactiva CFG 45 17-10
1 = Activa
P0343 Config. Falla a Tierra 0 = Inactiva 1 = Activa CFG 45 17-10
1 = Activa
P0344 Conf. Lim. Corriente 0 = Hold - LR ON 3 = Desac.- LR OFF CFGV/FWW,| 26 13-3
1 = Desac. - LRON VWW/PM
2 = Hold - LR OFF
3 = Desac.- LR OFF
P0348 Conf. Sobrecarga Motor 0 = Inactiva 1 = Falla/Alarma CFG 45 17-11
1 = Falla/Alarma
2 = Falla
3 = Alarma
P0349 Nivel para Alarma Ixt 70a 100 % 85 % CFG 45 17-11
P0350 Conf. Sobrecarga IGBTs 0 = Fc/red. Fs 1 =F/Ac/red. Fs CFG 45 17-12
1 =F/Ac/red. Fs
2 = Fs/red. Fs
3 =F/As/red. Fs
P0351 Conf. Sobretemp. Motor 0 = Inactiva 1 = Falla/Alarma CFG 45 17-13
1 = Falla/Alarma
2 = Falla
3 = Alarma
P0352 Config. Ventiladores 0 = VD-OFEVI-OFF 2 = VD-CTVI-CT CFG 45 17-14
1 = VD-ON,VI-ON
2 = VD-CTVI-CT
3 = VD-CT,VI-OFF
4 = VD-CT\VI-ON
5 = VD-ON,VI-OFF
6 = VD-ON,VI-CT
7 = VD-OFFVI-ON
8 = VD-OFRVI-CT
9 = VD-CTVI-CT *
10 = VD-CT\VI-OFF*
11 = VD-CT\VI-ON *
12 = VD-ON,VI-CT *
13 = VD-OFEVI-CT*
P0353 Cfg. Sobrtmp. IGBT/Aire 0 = D-F/A, Aire-F/A 0 = D-F/A Aire-F/A CFG 45 17-15
1 = D-F/A, Aire-F
2 = D-F, Aire-F/A
3 = D-F, Aire-F
4 = D-F/A, Ai-F/A*
5 = D-F/A, Aire-F *
6 = D-F, Aire-F/A *
7 = D-F, Aire-F *
P0354 Conf. Veloc. Ventil. 0 = Alarma 1 = Falla CFG 45 17-16
1 = Falla
P0355 Conf. Falla F185 0 = Inactiva 1 = Activa 45 17-16
1 = Activa
P0356 Compens. Tiempo Muerto |0 = Inactiva 1 = Activa CFG 45 17-16
1 = Activa
P0357 Tiempo Ausencia Fase 0aé0s 3s 45 17-17
P0358 Conf. Falla Encoder 0 = Inactivas 3 = Todas Activas Enc PM 45 1717
1 = F67 activa
2 = F65, F66 activa
3 = Todas Activas
P0359 Estab. Corriente Motor 0 = Inactiva 0 = Inactiva V/F WW 45 17-18
1 = Activa VWW/PM
P0360 Conf. Deseq. Temper. 0 = Falla/Alarma 0 = Falla/Alarma MEC. Hy 45 17-18
1 = Falla CFG
P0362 Tiempo Inter. Par. Mot 0a999s 20's 20,45 [17-19
P0372 Corr. Fren. CC Sless 0,0 a 90,0 % 40,0 % Sless 47 14-22
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P0373 Tipo de Sensor PTC1 0 = PTC Simple 1 = PTC Triple CFG 45 17-22
1 = PTC Triple
P0374 Conf. F/A Sensor 1 0 = Inactiva 1 = Falla/Al./Cabo CFG 45 17-21
1 = Falla/Al./Cabo
2 = Falla/Cabo
3 = Alarma/Cabo
4 = Falla/Alarma
5 = Falla
6 = Alarma
7 = Alarma Cabo
P0375 Temper. F/A Sensor 1 -20 a 200 °C 130 °C 45 17-22
P0376 Tipo do Sensor PTC2 0 = PTC Simple 1 = PTC Triple CFG 45 17-22
1 = PTC Triple
P0377 Conf. F/A Sensor 2 Consulte las opciones en P0374 | 1 = Falla/Al./Cabo CFG 45 17-21
P0378 Temper. F/A Sensor 2 -20 a 200 °C 130 °C 45 17-22
P0379 Tipo do Sensor PTC3 0 = PTC Simple 1 = PTC Triple CFG 45 17-22
1 = PTC Triple
P0380 Conf. F/A Sensor 3 Consulte las opciones en P0374 | 1 = Falla/Al./Cabo CFG 45 17-21
P0381 Temper. F/A Sensor 3 -20 a 200 °C 130 °C 45 17-22
P0382 Tipo do Sensor PTC4 0 = PTC Simple 1 = PTC Triple CFG 45 17-22
1 = PTC Triple
P0383 Conf. F/A Sensor 4 0 = Inactiva 1 = Falla/Al./Cabo CFG 45 17-21
1 = Falla/Al./Cabo
2 = Falla/Cabo
3 = Alarma/Cabo
4 = Falla/Alarma
5 = Falla
6 = Alarma
7 = Alarma Cabo
P0384 Temper. F/A Sensor 4 -20 a 200 °C 130 °C 45 17-22
P0385 Tipo do Sensor PTC5 0 = PTC Simple 1 = PTC Triple CFG 45 17-22
1 = PTC Triple
P0386 Conf. F/A Sensor 5 Consulte las opciones en P0383 | 1 = Falla/Al./Cabo CFG 45 17-21
P0387 Temper. F/A Sensor 5 -20 a 200 °C 130 °C 45 17-22
P0388 Temperatura Sensor 1 -20 a 200 °C RO 09,45 | 17-23
P0389 Temperatura Sensor 2 -20 a 200 °C RO 09,45 [ 17-23
P0390 Temperatura Sensor 3 -20 a 200 °C RO 09,45 | 17-23
P0391 Temperatura Sensor 4 -20 a 200 °C RO 09,45 | 17-23
P0392 Temperatura Sensor 5 -20 a 200 °C RO 09,45 | 17-23
P0393 Major Temp. Sensores -20 a 200 °C RO 09,45 [17-23
P0394 Temp. Alarma Cabo -20 a 200 °C -20 °C 45 17-24
P0397 Compens. Desliz. Regen. 0 = Inactiva 1 = Activa Mot/Reg CFG WW 25 10-3
1 = Activa Mot/Reg
2 = Activa Motor
3 = Activa Regen
P0398 Factor Servicio Motor 1,00 a 1,50 1,00 CFG 05, 43, | 10-3
94
P0399 Rendimiento Nom. Motor 50,00 99,9 % 67,0% CFGWW 05,43, 10-3
94
P0400 Tensién Nominal Motor 0a 690V 220V (P0296=0) CFG 05,43, 10-4
04690V 440V (P0296=1) 94
0a 690V 440V (P0296=2)
0a 690V 440V (P0296=3)
0a 690V 440V (P0296=4)
0a 690V 575V (P0296=5)
0a 690V 575V (P0296=6)
0a 690V 575V (P0296=7)
0a 690V 690V (P0296=8)
P0401 Corriente Nom. Motor 0a 1,3 oo 1,0x oo CFG 05,43, | 10-4
94
P0402 Rotacion Nom. Motor 0 a 18000 rpm 1750 (1458) rpm CFG 05,43, | 10-4
94
P0403 Frecuencia Nom. Motor 0 a 300 Hz 60 (50) Hz CFG 05, 43,| 10-4
94
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P0404 Potencia Nom. Motor 0=0,33HP Motor, . no CFG 05,43, | 10-4
1 =0,50HP 94
2=0,75HP
3=1,0HP
4 =1,5HP
5=2,0HP
6 =3,0HP
7 =4,0HP
8 =5,0HP
9 =5,5HP
10 = 6,0 HP
11 =75HP
12 =10,0HP
13 =12,5HP
14 =15,0HP
15 = 20,0 HP
16 = 25,0 HP
17 = 30,0 HP
18 = 40,0 HP
19 = 50,0 HP
20 = 60,0 HP
21 =75,0HP
22 =100,0 HP
23 =125,0HP
24 = 150,0 HP
25 =175,0 HP
26 = 180,0 HP
27 =200,0 HP
28 = 220,0 HP
29 = 250,0 HP
30 =270,0 HP
31 = 300,0 HP
32 = 350,0 HP
33 = 380,0 HP
34 = 400,0 HP
35 =430,0 HP
36 = 440,0 HP
37 = 450,0 HP
38 = 475,0 HP
39 = 500,0 HP
40 = 540,0 HP
41 = 600,0 HP
42 = 620,0 HP
43 = 670,0 HP
44 = 700,0 HP
45 = 760,0 HP
46 = 800,0 HP
47 = 850,0 HP
48 = 900,0 HP
49 = 1000,0 HP
50 =1100,0 HP
51 = 1250,0 HP
52 = 1400,0 HP
53 = 1500,0 HP
54 = 1600,0 HP
55 = 1800,0 HP
56 = 2000,0 HP
57 = 2300,0 HP
58 = 2500,0 HP
59 = 2900,0 HP
60 = 3400,0 HP
P0405 NUmero Pulsos Encoder 100 a 9999 ppr 1024 ppr CFG 05,43, | 12-7
94
P0406 Tipo Ventilacién 0 = Autoventilado 0 = Autoventilado CFG 05,43,| 10-4
1 = Independiente 94
2 = Flujo Optimo
3 = ProtProlongada
P0407 Factor Pot. Nom. Motor 0,50 a 0,99 0,68 CFG V/FVWW |05, 43, | 10-4
Vectorial 94
P0408 Ejecutar Autoajuste 0 =No 0 = No CFGWW 05,43, | 10-4
1 = Sin girar Vectorial 94
2 = Gira para | |
3 = Gira para T
4 = Estimar T
P0409 Resistencia Estator 0,000 a 9,999 ohm 0,000 ohm CFGWW PM| 05, 43,| 104
Vectorial 94
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P0410 Corr. Magnetizacién 0a1,25x oo | mog ND V/F VWWW 05,43, | 10-4
Vectorial 94
PO411 Induct. Dispersién 0,00 a 99,99 mH 0,00 mH CFG Vectorial | 05,43, | 11-14
94
P0412 Constante T, 0,000 a 9,999 s 0,000 s Vectorial 05,43, 11-14
94
P0413 Constante T,, 0,00 a 99,99 s 0,00 s Vectorial 05,43, 11-14
94
P0414 Tiempo Magnetizacién 0,000 @ 9,999 s 0,000s Vectorial 43 11-15
P0428 Spped Reg. Type 0 = Académico 0 = Académico CFG PM 90 12-10
1 = Paralelo
P0430 Tipo PM = Padrén 0 = Padrén CFG PM 05, 43, | 12-7
1 = Cooling Tower 94
P0431 NUmero de Pélos 2024 6 CFG WW/ |05, 43, 12-7
PM PM 94
P0433 Inductancia L, 0,00 a 100,00 mH 0,00 mH CFG 05,43,| 12-8
Wmagnet 94
P0434 Inductancia Ly 0,00 a 100,00 mH 0,00 mH CFG 05, 43, | 12-8
Wmagnet 94
P0435 Constante K, 0,0 a 600,0 100,0 CFG 05, 43, | 12-8
Wmagnet 94
P0438 Ganancia Prop. |, 0,00 a 1,99 0,80 PM 91 12-10
P0439 Ganancia Integral |, 0,000 @ 1,999 0,005 PM 91 12-10
P0440 Ganancia Prop. |y 0,00 a 1,99 0,50 PM 91 12-10
P0441 Ganancia Integral |, 0,000 a 1,999 0,005 PM 91 12-10
P0442 Inductancia L, - CT 0,0 a 400,0 mH 0,0 mH CFG PM _CT |05, 43, | 12-8
94
P0443 Inductancia L, - CT 0,0 a 400,0 mH 0,0 mH CFG PM CT | 05, 43, | 12-8
94
P0444 Constante K, - CT 0 a 3000 100 CFG PM CT | 05, 43, | 12-9
VWW/PM 94
P0445 Const. Ref. MTPA 0,00 a 4,00 0,50 VVW/PM 55 13-4
P0446 Ganancia Prop. MTPA 0 a 500 100 VWW/PM 55 13-4
P0447 Ganancia Int. MTPA 0a 500 12 VWW/PM 55 13-4
P0448 Ajuste damping 0 a 30000 450 VWW/PM 55 13-5
P0449 Regulador Sensorless 0 = Inactivo 0 = Inactivo CFG PM 92 12-11
1 = Activo
P0450 Ganancia Prop. Sless 0,000 a 2,000 0,000 PM 92 12-12
P0451 Vel. Ini. del damping 0,00 100,0% 5,0% VVW/PM 55 13-5
P0452 Filtro corr. DQ 1 a 1000 ms 1 ms VWW/PM 55 13-5
P0454 MTPA Min. Voltage 0,0a100,0% 100,0 % VWW/PM 55 13-6
P0455 Offset Cte Ke -150,0 a 150,0 V/krpm 0 V/krpm VWW/PM 05,28, | 13-6
43
P0456 Identificacién VWW/PM 0 = ID - OFF, I/F - Cfg 1 =1ID-ON,I/F - OFF CFG, WW PM| 28 13-7
1 =1ID-ON, I/F - OFF
2 =1D - ON, I/F - Cfg
P0461 Temporizacién F169 0aé0s Os CFG, Ww/ 45 17-19
PM
P0462 Corriente I/f VWW/PM 0,0a150,0% 100,0 % VWW/PM 28 13-8
P0463 Tiempo Mag. I/t WW/PM  10,0a 15,0 s 0,0s VVW/PM 28 13-8
P0520 Ganancia Prop. PID 0,000 a 7,999 1,000 46 22-11
P0O521 Ganancia Integral PID 0,000 a 7,999 0,043 46 22-11
P0522 Ganancia Diferenc. PID 0,000 a 3,499 0,000 46 22-11
P0523 Tiempo Rampa PID 0,0a999,0s 3,0s 46 22-12
P0524 Sel. Realim. PID 0 = All (P0231) 1 = Al2 (P0236) CFG 38,46 1 22-12
1 = Al2 (P0236)
2 = AI3 (P0241)
3 = Al4 (P0246)
P0525 Setpoint PID por HMI 0,00 100,0 % 0,0% 46 22-12
P0527 Tipo de Accién 0 = Directo 0 = Directo 46 | 22-13
1 = Reverso
P0528 Factor Escala VP 1 09999 1000 46 22-13
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P0529 Modo de Indicacién VP 0 = wxyz 1 = wxy.z 46 22-13

1 = wxy.z

2 = wx.yz

3 = wxyz
P0530 Unidad Ing. VP1 32a127 37 46 | 22-14
P0531 Unidad Ing. VP2 320127 32 46 122-14
P0532 Unidad Ing. VP3 32a127 32 46 | 22-14
P0533 Valor VPx 0,0 a 100,0 % 90,0 % 46 | 22-15
P0534 Valor Vpy 0,0 a 100,0 % 10,0 % 46 122-15
P0535 Salida N=0 PID 0a100% 0% 35,46 | 22-15
P0536 Ajuste autom. P0525 0 = Inactivo 1 = Activo CFG 46 22-15

1 = Activo
P0538 Histéresis VPx/VPy 0,0a5,0% 1,0% 46 22-16
PO550 Fuente Trigger Trace 0 = Inactivo 0 = Inactivo 52 21-1

1 = Ref. Veloc.

2 = Veloc. Motor

3 = Corr. Motor

4 = Tensién CC

5 = Frec. Motor

6 = Tensién Salida

7 = Torque Motor

8 = Var. Proceso

9 = Setpoint PID

10 = All

11 =A2

12 = AI3

13 = Al4
P0551 Valor Trigger -100,0 a 340,0 % 0,0 % 52 21-2
P0552 Condicién Trigger 0 = PO550* = P0O551 5 = Falla 52 21-3

1 = PO550* <>P0551

2 = P0O550* > PO551

3 = P0O550* < P0551

4 = Alarma

5 = Falla

6 = Dlx
P0553 Periodo MuestreoTrace 1 a 65535 1 52 21-3
P0554 Pretrigger Trace 0a 100 % 0% 52 21-4
P0559 Memoria Maxima Trace 0a 100 % 0% 52 21-4
P0560 Memoria Dispon. Trace 0a 100 % RO 52 21-5
P0561 CH1: Canal 1 Trace 0 = Inactivo 1 = Ref. Veloc. 52 21-6

1 = Ref. Veloc.

2 = Veloc. Motor

3 = Corr. Motor

4 = Tensién CC

5 = Frec. Motor

6 = Tensién Salida

7 = Torque Motor

8 = Var. Proceso

9 = Setpoint PID

10 = All

11 =AI2

12 = AI3

13 = Al4
P0562 CH2: Canal 2 Trace Consulte las opciones en P0561 | 2 = Veloc. Motor 52 21-6
P0563 CH3: Canal 3 Trace Consulte las opciones en P0561 3 = Corr. Motor 52 21-6
P0564 CH4: Canal 4 Trace Consulte las opciones en P0561 0 = Inactivo 52 21-6
P0571 Inicia Funcion Trace 0 = Inactivo 0 = Inactivo 52 21-6

1 = Activo
P0572 Dia/Mes Disparo Trace 00/00 a 31/12 RO 09,52 | 21-7
P0573 Afo Disparo Trace 00 a 99 RO 09,52 | 21-7
P0574 Hora Disparo Trace 00:00 a 23:59 RO 09,52 | 21-7
P0575 Seg. Disparo Trace 00 a 59 RO 09,52 | 21-7
P0576 Estado Funcién Trace 0 = Inactivo RO 09,52 | 21-7

1 = Aguardando

2 = Trigger

3 = Concluido
P0579 Referencia Fire Mode 0 a 18000 rpm 1800 (1500) rpm 54 14-27
P0580 Configur. Fire Mode 0 = Inactivo 0 = Inactivo CFG 54 14-28

1 = Activo

2 = Activo/P0579

3 = Activo/P0581

4 = Act./Des. Gen.
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P0581 Setpoint PID FireMode 0,0 a 100,0 % 0,0% 46,54 | 14-28
P0586 Config. Eco Energia 0 = Inactiva 0 = Inactiva V/F Vectorial 53 14-30

1 = Activa
P0587 Cos Phi Referencia 0,50 a 1,00 0,50 V/F Vectorial 53 14-30
P0588 Max Torque Eco Ene 0a 100 % 60 % V/F Vectorial 53 14-30
P0589 Min. Volt. Econ Ene 40080 % 40 % V/F Vectorial 53 14-31
P0590 Min Vel Econ Energia 0 a 18000 rpm 600 (525) rpm V/F Vectorial 53 14-31
P0591 Histéresis Eco Energia 0a030% 10 % V/F Vectorial 53 14-31
P0600 Actualiz. Firmware 0 = Inactivo 0 = Inactivo CFG 06 7-6

1 = Conv-> MemCard

2 = MemCard-> Conv
P0613 Firmware Revision -32768 a 32767 RO 09 18-10
P0614 PLD Revision -32768 a 32767 RO 09 18-11
P0662 Detection peak amp. 0a 100 % 30 % VWW/PM PM | 05, 55, 12-16

94

P0678 Check Giro Enc. 0 a 200 rpm 0 rpm PM 45 17-19
P0680 Estado Légico Bit 0 = STO RO 09,111] 19-6

Bit 1 = Reservado

Bit 2 = Fire Mode

Bit 3 = Reservado

Bit 4 = En Parada Rap.

Bit 5 = 2° Rampa

Bit 6 = Modo Config.

Bit 7 = Alarma

Bit 8 = Girando

Bit 9 = Habilitado

Bit 10 = Horario

Bit 11 = JOG

Bit 12 = Remoto

Bit 13 = Subtensién

Bit 14 = Automdtico

Bit 15 = Falla
P0681 Velocidad 13 bits -32768 a 32767 RO 09,111 19-6
P0682 Control Serie/USB Bit 0 = Habilita Rampa RO 09,111 19-1

Bit 1 = Hab. General

Bit 2 = Girar Horario

Bit 3 = Habilita JOG

Bit 4 = Remoto

Bit 5 = 2° Rampa

Bit 6 = Parada Rapida

Bit 7 = Reset de Falla

Bit 8....15 = Reservado
P0683 Ref. Vel. Serie/USB -32768 a 32767 RO 09,111 19-1
P0684 Control CO/DN/DP Consulte las opciones en P04682 RO 09,111} 19-1
P0685 Ref. Vel. CO/DN/DP -32768 a 32767 RO 09,111 19-1
P0686 Control Anybus-CC Consulte las opciones en P0682 RO 09,111] 19-2
P0687 Ref. Vel. Anybus-CC -32768 a 32767 RO 09,111 19-2
P0692 Estados Modo. Operac. Bit 0 = Start-up Orient RO 09,111/ 18-11

Bit 1 = Reservado

Bit 2 = Autoajuste

Bit 3 = AutoGuiadaP318

Bit 4 = Funcién Copy

Bit 5 = Copia MMF

Bit 6 = Conv.Reprogram

Bit 7 = Fuente Aux 24V

Bit 8 = Pardm. Incomp.

Bit 9....15 = Cédigo Imcomp.
P0695 Valor para DOx Bit 0 = DOI1 RO 09,111] 19-6

Bit 1 = DO2

Bit 2 = DO3

Bit 3 = DO4

Bit 4 = DO5
P0696 Valor 1 para AOx -32768 a 32767 RO 09,111] 19-6
P0697 Valor 2 para AOx -32768 a 32767 RO 09,111 19-6
P0698 Valor 3 para AOx -32768 a 32767 RO 09,111] 19-6
P0699 Valor 4 para AOx -32768 a 32767 RO 09,111] 19-6
P0O700 Protocolo CAN 1 = CANopen 2 = DeviceNet CFG 112 19-1

2 = DeviceNet
P0O701 Direccién CAN 0a 127 63 CFG 112 19-1
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P0702

Tasa Comunicacion CAN

Mbps/Auto
eservado/Auto

00 Kbps/Auto
0 Kbps/Auto
0 Kbps/Auto

1
R
5
250 Kbps
1
1
5
2
10 Kbps/Auto

0 = 1 Mbps/Auto

CFG

112

19-1

P0O703

Reset de Bus Off

anual
utomdtico

I
=

1 = Automdtico

CFG

112

19-2

PO705

Estado Controlador CAN

eshabilitado
uto-baud

AN Activo
arning

rror Passive
us Off

No Alimentado

1 | [ 1
S0P 0

COUOBRERWN—O O ONOOAEWN—O
D m

RO

09,112

19-2

P0706

Telegramas CAN RX

0a 65535

RO

09,112

19-2

P0707

Telegramas CAN TX

0a 65535

RO

09,112

19-2

P0708

Contador de Bus Off

00 65535

RO

09,112

19-2

P0709

Mensajes CAN Perdidas

0065535

RO

09,112

19-2

PO710

Instancias |/O DNet

0 = ODVA Basic 2 W
1 = ODVA Extend 2 W
2 = Especif. Fab. 2 W
3 = Especif. Fab. 3W
4 = Especif. Fab. 4 W
5 = Especif. Fab. 5 W
6 = Especif. Fab. 6 W

0 = ODVA Basic 2 W

112

19-2

PO711

Lectura #3 DeviceNet

-1.a 1499

112

19-2

P0712

Lectura #4 DeviceNet

-1 a 1499

112

19-2

P0713

Lectura #5 DeviceNet

-1.a 1499

112

19-2

PO714

Lectura #6 DeviceNet

-1.a 1499

112

19-2

PO715

Escrita #3 DeviceNet

-1.a 1499

112

19-2

P0716

Escrita #4 DeviceNet

-1 a 1499

112

19-2

PO717

Escrita #5 DeviceNet

-1 a 1499

112

19-2

PO718

Escrita #6 DeviceNet

-1.a 1499

ol e e e e e
—_— = === = =

112

19-2

PO719

Estado Red DeviceNet

0 = Offline

1 = Online, No Con.
2 = Online Conect.
3 = Conexién Expird
4 = Falla Conexién

5 = Auto-Baud

RO

09,112

19-2

P0720

Estado Maestro DNet

Run

Idle

RO

09,112

19-2

P0721

Estado Com. CANopen

o |— O
I

Deshabilitado
Reservado
Comunic. Hab.
Ctrl Errores Hab
Error Guarding
Error Heartbeat

RO

09,112

19-2

P0722

Estado Nudo CANopen

Deshabilitado
Inicializacién
Parado
Operacional
Preoperacional

RO

09,112

19-2
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P0723

Identificacién Anybus

0 = Deshabilitado
RS232
RS422

UsB

Serial Server
Bluetooth
Zigbee
Reservado
Reservado
Reservado

0 = RS485

1 = Reservado

2 = Reservado

3 = Reservado

4 = Reservado

15 = Reservado

16 = Profibus DP
17 = DeviceNet

18 = CANopen

19 = EtherNet/IP
20 = CC-Link

21 = Modbus TCP
22 = Modbus RTU
23 = PROFINET IO
24 = PROFINET S2
25 = EtherCAT

1
2
3
4
5
6
7
8
9
1
1
1
1
1

RO

09,114

19-2

P0724

Estado Comunic. Anybus

0 = Inactivo

1 = No Soportado
2 = Error Acceso
3 = Offline

4 = Online

RO

09,114

19-2

P0725

Direccién Anybus

0a 255

0

CFG

114

19-2

P0726

Tasa Comunic. Anybus

O0a3

0

CFG

114

19-3

P0727

Palabras 1/O Anybus

F

2

3 Palabras

4 Palabras

5 Palabras

6 Palabras

7 Palabras

8 Palabras
Tarjeta PLC11

NV ONONOT A WN —
| [ e | R T

2 = 2 Palabras

114

19-3

P0728

Lectura #3 Anybus

0a 1499

114

19-3

P0729

Lectura #4 Anybus

0a 1499

114

19-3

PO730

Lectura #5 Anybus

0.a 1499

114

19-3

PO731

Lectura #6 Anybus

0a 1499

114

19-3

P0732

Lectura #7 Anybus

0a 1499

114

19-3

PO733

Lectura #8 Anybus

0a 1499

114

19-3

PO734

Escrita #3 Anybus

0.a 1499

114

19-3

PO735

Escrita #4 Anybus

0a 1499

114

19-3

P0736

Escrita #5 Anybus

0a 1499

114

19-3

PO737

Escrita #6 Anybus

0a 1499

114

19-3

P0O738

Escrita #7 Anybus

0.a 1499

114

19-3

PO739

Escrita #8 Anybus

0a 1499

[eleolleololololololololole]

114

19-3

P0740

Estado Com. Profibus

0 = Inactivo
1 = Error Acceso
2 = Offline
rror Config.
rror Parédm.
Modo Clear
6 = Online

mim

3
4
5

RO

09,115

19-4

P0741

Perfil Datos Profibus

0 = PROFldrive
1 = Fabricante

1 = Fabricante

CFG

115

19-4

P0742

Lectura #3 Profibus

0al199

115

19-4

P0743

Lectura #4 Profibus

0a 1199

115

19-4

PO744

Lectura #5 Profibus

0al1199

115

19-4

PO745

Lectura #6 Profibus

0al199

115

19-4

P0746

Lectura #7 Profibus

0al199

115

19-4

P0747

Lectura #8 Profibus

0al1199

115

19-4

P0748

Lectura #9 Profibus

0a 1199

[elleollolololole]

115

19-4
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P0749 Lectura #10 Profibus 0a 1199 0 115 19-4
P0750 Escrita #3 Profibus 0a 1199 0 115 19-4
P0751 Escrita #4 Profibus 0al199 0 115 19-4
P0752 Escrita #5 Profibus 0al1199 0 115 19-4
P0753 Escrita #6 Profibus 0a 1199 0 115 19-4
P0754 Escrita #7 Profibus 0a 1199 0 115 19-4
P0755 Escrita #8 Profibus 0a 1199 0 115 19-5
P0756 Escrita #9 Profibus 0al199 0 115 19-5
P0757 Escrita #10 Profibus 0a 1199 0 115 19-5
P0760 PROFIdrive Output | 0a 16384 RO 114,115 19-5
P0761 PROFIdrive Active P 0a 16384 RO 114,115 19-5
P0762 PROFIdrive Torque Val -16535 a 16384 RO 114,115 19-5
P0763 PROFIdrive SW NAMUR 0 a 65535 RO 114,115 19-5
P0790 Inst Alta del equipo 00419 0 CFG 113 19-1
PO791 Inst Baja del equipo 0a 9999 0 CFG 113 19-1
P0792 Numero max maestros 0a 127 127 CFG 113 19-1
P0793 Num max frames MS/TP 1 a 65535 1 CFG 113 19-1
P0794 Transmisién msj I-AM 0 = Energizacion 0 = Energizacién 113 19-1

1 = Continuo
P0795 Cantidad Tolken RX 0 a 65535 RO 09,113] 19-1
P0799 Atraso Atualiz. 1/O 0,00 999,0s 0,0s 111 19-6
P0800 Temper. U-B1/IGBT U1 -20,0 a 150,0 °C MEC. HRO | 09,45 | 17-20
P0801 Temper. V-B1/IGBT V1 -20,0 a 150,0 °C MEC. HRO |09,45 |17-20
P0802 Temper. W-B1/IGBT W1 -20,0 @ 150,0 °C MEC.HRO | 09,45 | 17-20
P0803 Temper. U-B2/IGBT U2 -20,0 a 150,0 °C MEC. HRO | 09,45 | 17-20
P0804 Temper. V-B2/IGBT V2 -20,0 a 150,0 °C MEC. HRO | 09,45 | 17-20
P0805 Temper. W-B2/IGBT W2 -20,0 a 150,0 °C MEC. HRO | 09,45 | 17-20
P0815 Corr. U-B1/IGBT U1 -1000,0 a 1000,0 A MEC. H RO 09 18-18
P0816 Corr. V-B1/IGBT V1 -1000,0 a 1000,0 A MEC. H RO 09 18-18
P0817 Corr. W-B1/IGBT W1 -1000,0 a 1000,0 A MEC. H RO 09 18-18
P0818 Corr. U-B2/IGBT U2 -1000,0 a 1000,0 A MEC. H RO 09 18-18
P0819 Corr. V-B2/IGBT V2 -1000,0 a 1000,0 A MEC. H RO 09 18-18
P0820 Corr. W-B2/IGBT W2 -1000,0 a 1000,0 A MEC. H RO 09 18-18
P0835 Temper. Fase R Rect -20,0 a 150,0 °C MEC. HRO | 09,45 | 18-18
P0836 Temper. Fase S Rect -20,0 a 150,0 °C MEC.HRO | 09,45 | 18-18
P0837 Temper. Fase T Rect -20,0 @ 150,0 °C MEC.HRO | 09,45 | 18-18
P0840 Estado Anybus 0 = Setup RO 09,114 19-3

1 = Init

2 = Wait Comm

3 =ldle

4 = Data Active

5 = Error

6 = Reserved

7 = Exception

8 = Access Error
P0841 Eth: Tasa Comunicacién 0 = Auto 0 = Auto CFG 114 19-3

1 = 10 Mbps, half

2 = 10 Mbps, full

3 = 100 Mbps, half

4 = 100 Mbps, full
P0842 Eth timeout Modbus TCP 0,0a 65,5 0,0 114 19-3
P0843 Eth: Cfg Direccién IP 0 = Pardmetros 1 = DHCP CFG 114 19-3

1 = DHCP

2 = DCP

3 = IP Config
P0844 Eth: Direccién IP 1 0a 255 192 CFG 114 19-3
P0845 Eth: Direccién IP 2 0a 255 168 CFG 114 19-3
P0846 Eth: Direccién IP 3 0a 255 0 CFG 114 19-3
P0847 Eth: Direccién IP 4 0a 255 10 CFG 114 19-3
P0848 Eth: CIDR Sub-red 1 a3l 24 CFG 114 19-3
P0849 Eth: Gateway 1 0a 255 0 CFG 114 19-3
P0850 Eth: Gateway 2 0a 255 0 CFG 114 19-4
P0851 Eth: Gateway 3 0a 255 0 CFG 114 19-4
P0852 Eth: Gateway 4 0a 255 0 CFG 114 19-4
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Parémetro

Descripciéon

Rango de Valores

Padrén de Fabrica

Ajuste del
Usuario

Propiedades

Grupos

Pag.

P0853

Station Name

0a 255

0

CFG

114

19-4

P0854

Compatible mode

0 = Modbus WEG
1 = Modbus Anybus

0 = Modbus WEG

CFG

114

19-4

P0918

Direccién Profibus

10126

1

115

19-5

P0922

Sel. Teleg. Profibus

1 = Teleg. Std. 1

= Telegrama 100
Telegrama 101
Telegrama 102
Telegrama 103
Telegrama 104
Telegrama 105
Telegrama 106
Telegrama 107

2
3
4
5
6
7
8
9

1 = Teleg. Std. 1

CFG

115

19-5

P0944

Contador de Fallas

00 65535

RO

09,115

19-5

P0947

NUmero de la Falla

0a 65535

RO

09,115

19-5

P0963

Tasa Comunic. Profibus

0 = 9,6 kbit/s

1 = 19,2 kbit/s

= 93,75 kbit/s
187,5 kbit/s
500 kbit/s
No Detectada
1500 kbit/s
3000 kbit/s
6000 kbit/s
12000 kbit/s
10 = Reservado
11 = 45,45 kbit/s

2
3
4
5
6
7
8
9

RO

09,115

19-5

P0964

Identificacién Drive

0a 65535

RO

09,115

19-5

P0965

Identificacién Perfil

0a 65535

RO

09,115

19-5

P0967

Palabra de Control 1

Bit 0 = ON

Bit 1 = No Coast Stop
Bit 2 = No Quick Stop
Bit 3 = Enable Oper.

Bit 4 = Enable Ramp
Bit 5 = Reservado

Bit 6 = Enable Setpt.

Bit 7 = Fault Ack.

Bit 8 = Jog 1

Bit 9 = Reservado

Bit 10 = Control by PLC
Bit 11...15 = Reservado

RO

09,115

19-5

P0968

Palabra de Status 1

Bit 0 = Rdy Switch On
Bit 1 = Rdy to Operate
Bit 2 = Oper. Enabled
Bit 3 = Fault Present

Bit 4 = Cst. Stop NotAct.

Bit 5 = Qck. Stop NotAct.

Bit 6 = Switch On Inhibit
Bit 7 = Warning

Bit 8 = Reservado

Bit 9 = Control by PLC
Bit 10...15 = Reservado

RO

09,115

19-5

P1000

Estado de la SoftPLC

0 = Sin Aplicacién
1 = Instal. Aplic.
2 = Aplic. Incomp.
3 = Aplic. Parado
4 = Aplic.

RO

09, 50

20-1

P1001

Comando para SoftPLC

0 = Para Aplic.
1 = Ejecuta Aplic.
2 = Quitar Aplic.

0 = Para Aplic.

50

20-1

P1002

Tiempo Ciclo de Ejec.

0 a 65535 ms

RO

09, 50

20-

P1004

Supervisién SoftPLC

0 = Inactivo
1 = Alarma A708
2 = Falla F709

0 = Inactivo

50

20-

P1010

Parametro SoftPLC 1

-32768 a 32767

50

20-

P1011

Parametro SoftPLC 2

-32768 a 32767

50

20-

P1012

Parametro SoftPLC 3

-32768 a 32767

50

20-

P1013

Parametro SoftPLC 4

-32768 a 32767

50

20-

P1014

Parametro SoftPLC 5

-32768 a 32767

50

20-

P1015

Parametro SoftPLC 6

-32768 a 32767

50

20-

P1016

Parametro SoftPLC 7

-32768 a 32767

lolleoleolololole]

50

20-
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Parémetro Descripcién Rango de Valores Padrén de Fabrica ALIJ";ngr?:I Propiedades A Grupos | Pag.
P1017 Parametro SoftPLC 8 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1018 Parametro SoftPLC 9 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1019 Parametro SoftPLC 10 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1020 Parametro SoftPLC 11 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1021 Parametro SoftPLC 12 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1022 Parametro SoftPLC 13 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1023 Parametro SoftPLC 14 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1024 Parametro SoftPLC 15 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1025 Parametro SoftPLC 16 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1026 Parametro SoftPLC 17 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1027 Parametro SoftPLC 18 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1028 Parametro SoftPLC 19 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1029 Parametro SoftPLC 20 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1030 Parametro SoftPLC 21 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1031 Parametro SoftPLC 22 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1032 Parametro SoftPLC 23 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1033 Parametro SoftPLC 24 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1034 Parametro SoftPLC 25 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1035 Parametro SoftPLC 26 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1036 Parametro SoftPLC 27 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1037 Parametro SoftPLC 28 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1038 Parametro SoftPLC 29 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1039 Parametro SoftPLC 30 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1040 Parametro SoftPLC 31 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1041 Parametro SoftPLC 32 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1042 Parametro SoftPLC 33 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1043 Parametro SoftPLC 34 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1044 Parametro SoftPLC 35 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1045 Parametro SoftPLC 36 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1046 Parametro SoftPLC 37 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1047 Parametro SoftPLC 38 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1048 Parametro SoftPLC 39 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1049 Parametro SoftPLC 40 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1050 Parametro SoftPLC 41 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1051 Parametro SoftPLC 42 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1052 Parametro SoftPLC 43 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1053 Parametro SoftPLC 44 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1054 Parametro SoftPLC 45 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1055 Parametro SoftPLC 46 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1056 Parametro SoftPLC 47 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1057 Parametro SoftPLC 48 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1058 Parametro SoftPLC 49 -32768 a 32767 0 50 20-1
P1059 Parametro SoftPLC 50 -32768 a 32767 0 50 20-1
Notas:

RO = Pardmetro sélo lectura.
CFG = Parédmetro de configuracién, solamente puede ser alterado con el motor parado.

V/F = Parémetro disponible en modo V/F.

Adj = Pardmetro disponible sélo con V/F ajustable.
VVW = Parédmetro disponible en modo VWW.
VVW/PM = Pardmetro disponible en modo VWW PM.
Vectorial = Pardmetro disponible en modo vectorial.
Sless = Pardmetro disponible sélo en modo sensorless.

PM = Pardmetro disponible sélo con motor de imas permanentes.
Enc = Pardmetro disponible sélo en modo vectorial con encoder.

MEC. H = Pardmetro disponible para la mecdnica H.
PM_CT = Parédmetro disponible sélo con motor de imés permanentes - Cooling Tower.
Wmagnet = Pardmetro disponivel apenas para controle de motor de imés permanentes - Wmagnet.
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Falla/Alarma

Descripciéon

Causas Mds Probables/Recomendaciones

FO046 M
Desequilibrio
Falta de Fase en la Red

Falla de desequilibrio o falta de fase en la red de

alimentacion.

Obs.:

- Caso el motor no tenga carga en el eje o se
encuentre con baja carga en el eje no ocurrirg
esta falla.

Falta de fase en la entrada del convertidor de frecuencia.
Desequilibrio de tensién de entrada > 5 %.

Para mecdénica E:

Falta de fase L3/R o L3/S. Puede provocar FO21 o F185.
Falta de fase L3/T provocard FO06.

Para las mecdnicas Fy G:

- Tiempo de actuacién ajustado en PO357. Fallo en el circuito de precarga.
P0357 = 0 deshabilita la falla.
AO10 @ Alarma de temperatura elevada medida en los M Temperatura ambiente alta en las proximidades del convertidor
Temperatura Elevada en el |sensores de temperatura (NTC) de los médulos de frecuencia (> 50 °C) y corriente de salida elevada.
Rectificador rectificadores. M Ventilador bloqueado o defectuoso.
- Puede ser deshabilitada ajustando PO353 = 2 o 3. Disipador de calor del convertidor muy sucio.
FO11 @ Falla de sobretemperatura medida en los Temperatura ambiente alta en las proximidades del convertidor
Sobretemperatura sensores de temperatura (NTC) de los médulos de frecuencia (> 50 °C) y corriente de salida elevada.
Rectificador rectificadores. Ventilador blogueado o defectuoso.
M Disipador de calor del convertidor muy sucio.
F020 Falla de subtensién en la fuente de 24 Vcc. Tensién de la fuente de 24 Vec que alimenta el control, por
Subtensién en la fuente de debajo del valor minimo de 22,8 Vcc.
24 Vcc
FO21 Falla de subtensién en el circuito intermediario. | Tensién de alimentacién muy baja, ocasionando tensién en
Subtensién Link DC el Link DC menor que el valor minimo (leer el valor en el
Pardmetro PO004):
Ud < 223V - Tensién de alimentacioén trifésica 200-240 V.
Ud < 170V - Tensién de alimentacién monofésica
200-240 V (modelos CFW11XXXXS2 o CFW11XXXXB2)
(P0296 = 0).
Ud < 385V - Tensién de alimentacion 380 V (P0296 = 1).
Ud < 405V - Tensién de alimentacion 400-415 V (P0296 = 2).
Ud < 446V - Tension de alimentacién 440-460V (P0296 = 3).
Ud < 487V - Tensién de alimentacion 480V (P0296 = 4).
Ud < 530V - Tensién de alimentacion 500-525 V (P0296 = 5).
Ud < 580V - Tensién de alimentacion 550-575 V (P0296 = 6).
Ud < 605V - Tensién de alimentacion 600V (P0296 = 7).
Ud < 696V - Tensién de alimentacion 660-690 V (P0296 = 8).
Falta de fase en la entrada.
M Falla en el circuito de precarga.
Pardmetro P0296 seleccionado para usar arriba de la
tensién nominal de la red.
F022 Falla de sobretensién en el circuito intermediario. Tensién de alimentaciéon muy alta, lo que resulta en una
Sobretensiéon Link DC tension en el Link DC arriba del valor méximo:
Ud > 400 V - Modelos 220-230 V (P0296 = 0).
Ud > 800 V - Modelos 380-480 V (P0296 = 1, 2, 3 0 4).
Ud > 1000V - Modelos 500-600 V (P0296 = 5, 6y 7).
Ud > 1200V - Modelos 660-690 V (P0296 = 8).
Inercia de la carga accionada muy alta o desaceleracién
muy rdpida.
Ajuste de PO151 0 PO153 o PO185 muy alto.
F028 Falla de tiempo de parada del motor excedido. Motor siendo arrastrado por la carga.
Tiempo Parada Motor M Control sensorless con pérdida de orientacion.
Excedido
FO30 2 Falla de desaturacién en los IGBTs del brazo U. Cortocircuito entre las fases Uy V o Uy W del motor.
Falla Brazo U
FO34 (2 Falla de desaturacién en los IGBTs del brazo V. |M Cortocircuito entre las fases Vy U o Vy W del motor.
Falla Brazo V
FO38 (12 Falla de desaturacién en los IGBTs del brazo W. Cortocircuito entre las fases Wy U o W y V del motor.
Falla Brazo W
FO42 @ Falla de desaturacién en el IGBT de frenado Cortocircuito de los cableados de conexién del resistor de
Falla IGBT de Frenado reostdtico. frenado reostdtico.
A046 Alarma de sobrecarga en el motor. Ajuste de PO156, PO157 y PO158 con valores bajo para el
Carga Alta en el Motor Obs.: motor utilizado.
Puede ser deshabilitada ajustando P0348=0 o 2. Carga en el eje del motor alta.
A047 ™M Alarma de sobrecarga en los IGBTs. Corriente alta en la salida del convertidor de frecuencia.
Carga Alta en los IGBTs Obs.:
Puede ser deshabilitada ajustando P0350=0 o 2.
FO48 M Falla de sobrecarga en los IGBTs. Corriente muy alta en la salida del convertidor de

Sobrecarga en los IGBTs

frecuencia.
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Falla/Alarma

Descripciéon

Causas Mds Probables/Recomendaciones

A050 M
Temperatura IGBTs Alta U

Alarma de temperatura elevada medida en los
sensores de temperatura (NTC) de los IGBTs.
Obs.:

Puede ser deshabilitada ajustando PO353 = 2 o 3.

FO51
Sobretemper. IGBTs U

Falla de sobretemperatura elevada medida en los
sensores de temperatura (NTC) de los IGBTs.

A053 (1
Temperatura IGBTs Alta V

Alarma de temperatura elevada medida en los
sensores de temperatura (NTC) de los IGBTs.
Obs.:

Puede ser deshabilitoda ajustando P0353=2 o 3.

FO54 01
Sobretemperatura IGBTs V

Falla de sobretemperatura elevada medida en los
sensores de temperatura (NTC) de los IGBTs.

A056
Temperatura IGBTs Alta W

Alarma de temperatura elevada medida en los
sensores de temperatura (NTC) de los IGBTs.
Obs.:

Puede ser deshabilitada ajustando P0353=2 o 3.

FO57 av
Sobretemperatura IGBTs W

Falla de sobretemperatura elevada medida en los
sensores de temperatura (NTC) de los IGBTs.

Temperatura ambiente cerca del convertidor de frecuencia
alta (> 50 °C) y corriente de salida elevada.

Ventilador bloqueado o con defecto.

Disipador muy sucio.

FO62 04
Desequilibrio Térmico

Falla de desequilibrio de temperatura de los
moédulos de potencia.

La diferencia de temperatura entre médulos IGBTs de la
misma fase (U, V, W) es mayor a 15 °C.

La diferencia de temperatura entre médulos IGBTs de fases
diferentes (Uy V, Uy W, Vy W) es mayor a 20 °C.

La diferencia entre médulos rectificadores de fases
diferentes Ry S, Ry T, Sy T) es mayor a 20 °C.

FO65
Falla Sefiales Encoder (SW)

Realimentacién obtenida por el encoder
divergente de la velocidad comandada.

La falla puede ser deshabilitada a través del
pardmetro PO358.

HRE B B ® H

Cableado interrumpido entre el encoder y el accesorio de
interfaz para encoder.

Encoder con defecto.

Acoplamiento del encoder con el motor roto.

Convertidor operando en limitacién de torque (en caso de
que la aplicacién necesite operar en tal condicién, esta falla
deberd ser deshabilitada utilizando el parémetro PO358).

FO46
Falla Sefiales Encoder (SW)

Realimentacién obtenida por el encoder
divergente de la velocidad comandada.

La falla puede ser deshabilitada a través del
pardmetro PO358.

Q]

HRE

Cableado interrumpido entre el encoder y el accesorio de
interfaz para encoder.

Encoder con defecto.

Acoplamiento del encoder con el motor roto.

Convertidor operando en limitacién de torque (en caso de
que la aplicacién necesite operar en tal condicién, esta falla
deberd ser deshabilitada utilizando el pardmetro PO358).

FO67 Falla relacionada con la relacién de fase de las Cableado U, V, W para el motor invertido.
Cableado Convertidor sefiales del encoder, si P0202 = 4 y P0408 = 0, Canales Ay B del encoder invertidos.
Encoder/Motor 2,304. Error en la posicién de montaje del encoder.
Obs.: Motor con rotor trabado o siendo arrastrado en el
- No es posible hacer el reset de esta falla, si arranque.
P0O408>1.
- En este caso desenergizar el convertidor de
frecuencia, solucionar el problema y entonces
reenergizar el equipo.
- SiP0408 = 0, es posible hacer el reset de esta
falla. La falla puede ser deshabilitada a través
del pardmetro PO358.
En este caso es posible el reset de fala.
FO70 & Sobrecorriente o cortocircuito en la salida, Link Cortocircuito entre dos fases del motor.

Sobrecor./ Cortocircuito

DC o resistor de frenado.

HE

Cortocircuito de los cables de conexién del resistor de
frenado reostdtico.

Médulos de IGBT en cortocircuito.
FO71 Falla de sobrecorriente en la salida. M Inercia de la carga muy alta o rampa de aceleracién muy répida.
Sobrecor. en la Salida Ajuste de P0135 0 PO169, PO170, PO171 y PO172 muy alto.
FO72 Falla de sobrecarga en el motor. Ajuste de PO156, PO157 y PO158 muy bajo para el motor.

Sobrecarga en el Motor

Obs.:

Puede ser deshabilitada ajustando P0348=0 o 3.

HE

Carga en el eje del motor muy alta.

FO74
Falta a Tierra

Falla de sobrecorriente para a tierra.
Obs.:
Puede ser deshabilitada ajustando P0343=0.

HE

Cortocircuito para a tierra en una o mds fases de salida.
Capacitancia de los cables del motor elevada ocasionando
picos de corriente en la salida. (4

FO76
Corriente Deseq. Motor

Falla de desequilibrio de las corrientes del motor.
Obs.:
Puede ser deshabilitada ajustando P0342=0.

Q]

HE

Mal contacto o cableado interrumpido en la conexién entre
el convertidor de frecuencia y el motor.

Control vectorial con pérdida de orientacién.

Control vectorial con encoder, cableado del encoder o
conexién con el motor invertida.

FO77
Sobrecarga Res. Fren.

Falla de sobrecarga en el resistor de frenado
reostdtico.

]

HE

Inercia de la carga muy alta o rampa de desaceleraciéon
muy rdpida.

Carga en el eje del motor muy alta.

Valores de PO154 y PO155 programados incorrectamente.
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Timeout Conexién DNet

DeviceNet.

FO78 Falla relacionada con el sensor de temperatura Carga en el eje del motor muy alta.
Sobretemper. Motor tipo PTC instalado en el motor. Ciclo de carga muy elevado (grande nimero de arranques
Obs.: y paradas por minuto).
- Puede ser deshabilitada ajustando PO351=0 o 3. Temperatura ambiente alta en las proximidades del motor.
- Necesario programar entrada y salida analégica Mal contacto o cortocircuito (resistencia < 100 Q) en el
para funcién PTC. cableado que conecta el termistor del motor.
Termistor del motor no instalado.
Eje del motor trabado.
FO79 Falla de ausencia de las sefales del encoder. M Cableado entre encoder y el accesorio de interfaz para
Falla Sefales Encoder La falla puede ser deshabilitada en las llaves de la encoder interrumpido.
tarjeta ENC1 y ENC2. M Encoder con defecto.
Accesorio de encoder con defecto o mal instalado en el
producto y control configurado para vectorial con encoder.
FO80 Falla de watchdog en el microcontrolador. Ruido eléctrico.
Falla en la CPU (Watchdog)
F082 Falla en la copia de pardmetros. Tentativa de copiar los pardmetros del HMI para el
Falla en la Funcién Copy convertidor de frecuencia con versiones de software diferentes.
FO84 Falla de Autodiagnosis. Defecto en circuitos internos del convertidor de frecuencia.
Falla de Autodiagnosis
A088 Falla de comunicacién del HMI con la tarjeta de  |M Mal contacto en el cable del HMI.
Comunicacéo Perdida control. Ruido eléctrico en la instalacién.
A090 Alarma externo via DI. Cableado en las entradas DI1 a DI8 abierto (programadas
Alarma Externo Obs.: para "sin alarma externo").
Necesario programar DI para "sin alarma externo".
FO91 Falla externo via DI. Cableado en las entradas DIT a DI8 abiertas (programadas
Falla Externo Obs.: para "sin falla externo).
Necesario programar DI para "sin falla externo".
FO98 Falla relacionada a la identificacién de la M Motor con eje girando durante procedimiento de
Falla ID. PM posicién inicial en el control de motor PM. identificacién de la posicién inicial.
M Ajuste de P0662 bajo para el motor.
FO99 Circuito de medicién de corriente presenta valor |M Defecto en circuitos internos del convertidor de frecuencia.
Offset Cor. Invalido fuera del normal para condicién de corriente nula.
A110 Alarma relacionado al sensor de temperatura tipo Carga en el eje del motor alta.
Temperatura Motor Alta PTC instalado en el motor. M Ciclo de carga elevado (grande nimero de arranques y
Obs.: paradas por minuto).
- Puede ser deshabilitada ajustando P0O351=0 M Temperatura ambiente alta en las proximidades del
02. convertidor de frecuencia.
- Necesario programar entrada y salida analégica M Mal contacto o cortocircuito (resistencia < 100 Q) en el
para funcién PTC. cableado que conecta el termistor del motor.
M Termistor del motor no instalado.
Eje del motor trabado.
A128 Sefializa que el convertidor de frecuencia ha Verificar instalacién de los cables y puesta a tierra.
Timeout Comun. Serial parado de recibir telegramas vélidos por un Certificarse de que el maestro envié un nuevo telegrama
determinado periodo de tiempo. en un tiempo inferior al programado en el P0314.
Obs.:
Puede ser deshabilitada ajustando PO314=0.0's.
A129 Alarma que sefaliza interrupcién en la PLC fue para el estado ocioso (idle).
Anybus Offline comunicacién Anybus-CC. M Error de programacién. Cantidad de palabras de 1/O
programadas en el esclavo distinta del ajustado en el maestro.
M Perdida de comunicacién con el maestro (cable partido,
conector desconectado, etc.).
A130 Alarma que sefaliza error de acceso al médulo  |M Médulo Anybus-CC con defecto, no reconocido o
Error Acceso Anybus de comunicacién Anybus-CC. incorrectamente instalado.
M Conflicto con la tarjeta opcional WEG.
A133 Alarma de falta de alimentacién en el controlador M Cable partido o desconectado.
Sin Aliment. CAN. CAN. Fuente de alimentacién apagada.
A134 Periférico CAN del convertidor de frecuencia fue Tasa de comunicacién incorrecta.
Link Off para el estado de Link off. Dos esclavos en la red con misma direccién.
Error en el montaje del cable (sefiales cambiados).
A135 Alarma que sefaliza error de comunicacién. M Problemas en la comunicacién.
Error Comunic. CANopen Programacién incorrecta del maestro.
M Configuracién incorrecta de los objetos de comunicacién.
A136 Maestro de la red fue para el estado ocioso (idle). M Llave del PLC en la posicién IDLE.
Maestro en Idle Bit del registrador de comando del PLC en cero (0).
A137 Alarma de timeout en las conexiones 1/O del Una o més conexiones del tipo I/O alocadas fueran para

el estado de timeout.
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Falla/Alarma Descripcién Causas Més Probables/Recomendaciones
A138 ® Senaliza que el convertidor ha recibido el comando M Verificar el estado del maestro de la red, cerfificando que
Interfaz Profibus DP en del maestro de la red Profibus DP para entrar en|  este se encuentra en modo de ejecucién (RUN).
Modo Clear modo Clear. Para mayores informaciones consultar el manual de la
comunicacién Profibus DP
A139 @ Sefaliza inferrupcién en la comunicacién entre el @ Verificar si el maestro de la red estd configurado
Interfaz Profibus DP Offline |maestro de la red Profibus DP y el convertidor de|  correctamente y operando normalmente.
frecuencia. Verificar la instalacién de la red de manera general —

instalacién de los cables, puesta a tierra.
Para mayores informaciones consultar el manual de la
comunicacién Profibus DP

A140® Sefializa error en el acceso a los datos del médulo Verificar si el Médulo Profibus DP estd correctamente
Error de Acceso al Médulo|de comunicacién Profibus DP. encajado en el slot 3.
Profibus DP Para mayores informaciones consultar el manual de la

comunicacién Profibus DP

F150 Falla de sobrevelocidad. M Ajuste incorrecto de PO161 y/o PO162.
Sobreveloc. Motor Activada cuando la velocidad real ultrapasar el valor Carga tipo grias dispara.
de PO134 x (100 % + PO132) por mds de 20 ms.
F151 Falla en el Médulo de Memoria FLASH M Defecto en el médulo de memoria FLASH.
Falla Médulo Mem. FLASH |(MMF-03). Médulo de memoria FLASH no esté bien encajada.
A152 Alarma de temperatura del aire interno alta. M Temperatura ambiente al rededor del convertidor de
Temperat. Aire Interno Alta |Obs.: frecuencia alta (>50 °C) y corriente de salida elevada.
Puede ser deshabilitada ajustando P0353=1 o0 3. |M Ventilador interno defectuoso (cuando existir).

Para Mecdnicas E, Fy G:

F153 . Falla de sobrefemperatura del aire interno. M Temperatura en el interior del armario (tablero) alta (>45 °C).
Sobretemper. Aire Interno
A155 (M Solamente un sensor indica que la temperatura Temperatura ambiente cerca del convertidor de frecuencia
Subtemperatura esta abajo de -30 °C. < .30 °C.
F156 Falla de subtemperatura medida en los sensores Temperatura ambiente cerca del convertidor de frecuencia
Subtemperatura de temperatura de los IGBTs o del rectificador por < -30°C.

abajo de -30 °C.
F160 Fallo en los relés de Parada Segura (Safety Stop). | Un de los relés estd con defecto o sin la tensién de +24 Vec
Relés Parada Segura en la bobina.
(Safety Stop)
F161 Consultar el manual de programacién del médulo PLC11-01.
Timeout PLCT1CFW-11
A162

Firmware PLC Incompatible

A163 Sefaliza que la referencia en corriente (4-20 mA o Cable de la Al sin continuidad (partido);

Cable partido Al 20-4 mA) de la All se encuentra fuera del rango Mal contacto en la conexién de la sefial en los bornes.
de 4 a 20 mA.

Al64 Sefaliza que la referencia en corriente (4-20 mA o Cable de la A2 sin continuidad (partido);

Cable partido Al2 20-4 mA) de la Al2 se encuentra fuera del rango Mal contacto en la conexién de la sefial en los bornes.
de 4 a 20 mA.

A165 Sefaliza que la referencia en corriente (4-20 mA o M Cable de la Al3 sin continuidad (partido);

Cable partido Al3 20-4 mA) de la Al3 se encuentra fuera del rango Mal contacto en la conexién de la sefial en los bornes.
de 4 a 20 mA.

Al166 Sefaliza que la referencia en corriente (4-20 mA o M Cable de la Al4 sin continuidad (partido);

Cable partido Al4 20-4 mA) de la Al4 se encuentra fuera del rango Mal contacto en la conexién de la sefial en los bornes.
de 4 a 20 mA.

F167 Realimentacién obtenida por el encoder M Motor con eje girando durante procedimiento de

Falla Giro - PM divergente del sentido de giro comandado. identificacién de la posicién inicial.
Obs.: M Ajuste de P0662 alto para el motor.
Puede ser deshabilitado ajustando P0678 = O.

F168 Falla de sobrecorriente en la salida durante Motor con eje girando durante procedimiento de

Sobrecorriente |1D. PM procedimiento de identificacion de la posicion identificacién de la posicién inicial.
inicial. Ajuste de P0662 alto para el motor.

F169 Falla relacionada al problema en el inicio del giro | Control VWW PM con pérdida de orientacién.

Falla en el Arranque del del motor, cuando es utilizado el control VWW PM. |M Ajuste de PO144 programado incorrectamente.

Motor en el Control VWW PM|Obs.: Puede ser deshabilitada ajustando Ajuste de P0461 con valor bajo.
P0461=0.

F174 © Fallo en la velocidad del ventilador izquierdo del Suciedad en las palas y rodamientos del ventilador.

Fallo Veloc. Ventilador Esq. |radiador. M Defecto en el ventilador.

Conexién de la alimentacién del ventilador con defecto.

F175 ™ Fallo en la velocidad del ventilador central del
Fallo Veloc. Ventilador Centro |radiador.

F176 © Fallo en la velocidad del ventilador derecho del
Fallo Veloc. Ventilador radiador.
Derecho
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Falla/Alarma

Descripciéon

Causas Mas Probables/Recomendaciones

A177 Alarma para substitucion del ventilador Nomero de horas mdéximo de operacién del ventilador del
Substitucién Ventilador (PO045 > 50.000 horas). disipador alcanzado.

Obs.:

Puede ser deshabilitada ajustando P0354=0.
A178 Alarma en la velocidad del ventilador del M Suciedad en las palas y rodamientos del ventilador.
Alarma Velocidad dissipador. Defecto en el ventilador.
Ventilador M Conexién de la alimentacién del ventilador con defecto.
F179 Falla en la velocidad del ventilador del disipador. Suciedad en las palas y rodamientos del ventilador.
Falla Velocidad Ventilador  |Obs.: Defecto en el ventilador.

Puede ser deshabilitada ajustando P0354=0. Conexién de la alimentacién del ventilador con defecto.
A181 Alarma del reloj con hora incorrecta. Necesario ajustar la fecha y la hora en P0194 a PO199.
Reloj con Valor Invél. M Bateria del HMI descargada, con defecto o no instalada.
F182 Falla en la realimentacién de pulsos de salida. Motor desconectado o motor muy pequefio conectado en
Fala Reali. de Pulsos la salida del convertidor.

Posible defecto en los circuitos internos del convertidor.
Posibles soluciones:

Resetear el convertidor e intentar nuevamente.

Ajustar P0356 = O e intentar nuevamente.

F183 Sobretemperatura relacionada a la proteccién de Temperatura ambiente cerca del convertidor de frecuencia
Sobrecarga IGBTs +Tempt. |sobrecarga en los IGBTs. alta.

Operacién en frecuencia < 10 Hz con sobrecarga.

F185 @ Sefializa falla en el contactor de precarga. Defecto en el contactor de precarga (vélido solo para el
Falla en el Contactor de tamafio E).
Precarga Fusible de comando abierto.

M Falta de fase en la entrada L1/R o L2/S (vélido solo para el
tamafio E).

M Convertidos del tamafio E alimentado por Link DC. En
estos modelos, se debe establecer P0355 = 0, lo que
desactiva esta falla.

Fallo de fase en uno de los puentes rectificadores de
enfrada en modelos del tamafio H.

F186® Fallo de temperatura en el sensor 1. Temperatura alta en el motor.
Fallo Temp. Sensor 1

F187 ® Fallo de temperatura en el sensor 2.

Fallo Temp. Sensor 2

F188 & Fallo de temperatura en el sensor 3.

Fallo Temp. Sensor 3

F189 & Fallo de temperatura en el sensor 4.

Fallo Temp. Sensor 4

F190 ® Fallo de temperatura en el sensor 5.

Fallo Temp. Sensor 5

A191 @ Alarma de temperatura en el sensor 1. M Temperatura alta en el motor.
Alarma Temp. Sensor 1 Problema en el cableado que interconecta el sensor al
A192 ® Alarma de temperatura en el sensor 2. Médulo IOE-0T (02 0 03).
Alarma Temp. Sensor 2

A193 ® Alarma de temperatura en el sensor 3.

Alarma Temp. Sensor 3

A194 ® Alarma de temperatura en el sensor 4.

Alarma Temp. Sensor 4

A195 ® Alarma de temperatura en el sensor 5.

Alarma Temp. Sensor 5

A196 © Alarma de cable en el sensor 1. Sensor de temperatura en cortocircuito.
Alarma Cable Sensor 1

A197 ® Alarma de cable en el sensor 2.

Alarma Cable Sensor 2

A198 ® Alarma de cable en el sensor 3.

Alarma Cable Sensor 3

A199 ©® Alarma de cable en el sensor 4.

Alarma Cable Sensor 4

A200 @ Alarma de cable en el sensor 5.

Alarma Cable Sensor 5

A211 Alarma que indica que el modo fest de la funcién |Funcién Fire Mode habilitada y POO00 = 193.
Modo Test Fire Mode Fire Mode esté habilitado.

F228 M Consultar el manual de la comunicacién Serial RS-232 / RS-485.

Timeout Comunicacién
Serial
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Falla/Alarma

Descripciéon

Causas Mds Probables/Recomendaciones

F229 M Consultar el manual de la comunicacién Anybus-CC.
Anybus Offline
F230
Error Acceso Anybus
F233 Consultar el manual de la comunicacién CANopen y/o consultar el manual de la comunicacién DeviceNet.
Sin Alimentacién CAN
F234
Link Off
F235 M Consultar el manual de la comunicacién CANopen.
Error Comunicacion
CANopen
F236 M Consultar el manual de la comunicacién DeviceNet.
Maestro en Idle
F237
Timeout Conexién
DeviceNet
F238 ® M Consultar el manual de la comunicacién Profibus DP
Profibus Modo Clear
F239 ®
Profibus Offline
F240
Error Acceso Interf. Profibus
F416 0% Falla de desequilibrio de corriente en los IGBTs.  |M IGBTs de la misma fase presentan un desequilibrio de
Falla Desequil. Corr. IGBT corriente mayor que 15 %.
A417 0% Alarma de desequilibrio de temperatura de los M Lo diferencia de temperatura entre médulos IGBTs de la
Desequilibrio Térmico médulos de potencia. misma fase (U, V, W) es mayor a 10 °C.
La diferencia de temperatura entre médulos IGBTs de fases
diferentes (UyV, Uy W, Vy W) es mayora 10 °C.
M La diferencia entre médulos rectificadores de fases diferentes
(RyS,RyT,SyT) esmayora 10 °C.
F418 04 Falla de sobretemperatura del aire interno en la Temperatura del aire interno de la tarjeta de control es
Sobretemper. Aire Control |tarjeta de control. mayor a 85 °C.
A419 4 Alta Alarma de sobretemperatura del aire interno Cuando la temperatura del aire interno de la tarjeta de
Alarma Temperatura Aire  |en la farjeta de control. control es mayor a 70 °C.
Control.
A700 19 Alarma o Falla asociada a la desconexién de la Bloque de funcién RTC fue activado en el aplicativo de
HMI Desconectada HMI. la SoftPLC y la HMI estd desconectada del convertidor de
frecuencia.
F701 00
HMI Desconectada
A702 10 Alarma sefaliza que el comando de Hab. Gene- Comando de Gira/Para del aplicativo de la SoftPLC igual
Convertidor de Frecuencia |ral estd inactivo. a Gira, o el bloque de movimiento fue habilitado con el
Deshabilitado convertidor de frecuencia deshabilitado general.
A704 (19 Dos movimientos habilitados Ocurre cuando dos o mds bloques de movimiento estdn
Dos Movimientos habilitados simulténeamente.
Habilitados
A706 (10 Referencia no programada para SoftPLC . Ocurre cuando algin bloque de movimiento es habilitado y
Referencia no Programada la referencia de velocidad no estd configurada para SoftPLC
para SoftPLC (verificar P0221 y P0222).
A708 Aplicacién de la SoftPLC no estd rodando. Sin aplicacién de la SoftPLC (P1000 = Oy P1004 = 1).
Aplicacién SoftPLC Parada Aplicacién de la SoftPLC estd parada (P1001 = 0y P1000 = 3).
Estado de la SoftPLC presenta aplicacién incompatible con
la versién de firmware del CFW11.
F709 Aplicacién de la SoftPLC no estd rodando. M Sin aplicacién de la SoftPLC (P1000 = 0y P1004 = 2)
Aplicacién SoftPLC Parada Aplicacién de la SoftPLC esté parada (P1001 = 0y P1000 = 3).
M Estado de la SoftPLC presenta aplicacién incompatible con
la versién de firmware del CFW11.
F711 Falla de ejecucién de la SoftPLC. M Aplicacién incompatible.
Falla de Ejecucién de la Falla durante la carga de la aplicacién.
SoftPLC M Programa generado con versién antigua del WLP
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Modelos donde pueden ocurrir:

(1) Todos los modelos de los tamafios A hasta G.

(2) CFW110086T2, CFW110105T2, CFW110045T4, CFW110058T4, CFW110070T4 y CFW110088T4,
CFW110022T5, CFW110027T5, CFW110032T5, CFW110044T5, otros modelos solo en el tamafo H.

(3) Todos los modelos de los tamafios D y E.

(4) Todos los modelos de los tamafos A, By C.

(5) Con médulo Profibus DP conectado en el slot 3 (XC43).

(6) Modelos CFW110370T4, CFW110477T4 , CEWT1XXXXTé en el tamafio F y todos los modelos del
tamano G.

(7) Todos los modelos del tamafo G.

(8) Todos los modelos de los tamafos E y H.

(9) Con médulo IOE-01 (02 o 03) conectado en el slot 1(XC41).

(10) Todos los modelos con aplicativo de la SoftPLC.

(11) Todos los modelos de los tamafios F, G y H.

(12) Todos los modelos de los tamafios D, E, F, G, H.

(13) Cable de conexién del motor con una gran longitud, con més de 100 metros, presentard una
alta capacitancia pardsita a tfierra. La circulacién de corrientes pardsitas por estas capacitancias
puede provocar la activacién del circuito de falta a tierra y, consecuentemente, bloqueo por FO74,
inmediatamente luego a la habilitacién del convertidor de frecuencia.

(14) Todos los modelos del tamafio H.

Ly INoTal
El rango de PO750 a PO799 es destinada a los Fallos y Alarmas del usuario del aplicativo de la SoftPLC.
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1 INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD

Este manual contiene las informaciones necesarias para el uso correcto del convertidor de frecuencia

CFW-11.

Este manual fue desarrollado para ser utilizado por persona con entrenamiento o calificacién técnica

adecuada para operar este tipo de equipamiento.
1.1 AVISOS DE SEGURIDAD EN EL MANUAL

En este manual son utilizados los siguientes avisos de seguridad:

s X N

|PELIGRO!

La no consideracién de los procedimientos recomendados en este aviso podrd llevar a la muerte, a
L graves heridas y a dafios materiales considerables. )
s : ; N

jATENCION!

La no consideracién de los procedimientos recomendados en este aviso puede llevar a dafios materiales.
\ J
s . N

iNOTA!

Las informaciones mencionadas en este aviso son importantes para el correcto entendimiento y buen
L funcionamiento del producto. )

1.2 AVISOS DE SEGURIDAD EN EL PRODUCTO

Los siguientes simbolos estdn fijados al producto, sirviendo como aviso de seguridad:

Componentes sensibles a descarga electrostdtica.
No tocarlos.

& Tensiones elevadas presentes.

_1 ) Conexién obligatoria a tierra de proteccién (PE).

Conexién del blindaje a tierra.

& Superficie caliente.
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1.3 RECOMENDACIONES PRELIMINARES

4 N\
iPELIGRO!

Solamente persona con calificacién adecuada y que posea familiaridad con el convertidor de frecuencia
CFW-11 y equipamientos asociados deben planear o implementar la instalacién, la puesta en marcha,
la operacién y el mantenimiento de este equipamiento.

Estas personas deben seguir todas las instrucciones de seguridad contenidas en este manual y/o
definidas por las normativas locales.
L No seguir las instrucciones de seguridad puede resultar en riesgo de vida y/o dafios en el equipamiento. )
4 N\
. iNOTA!
Para los propésitos de este manual, personas calificadas son aquellas entrenadas de modo a se
enconfraren aptas para:
1. Instalar, poner a tierra, energizar y operar el CFW-11 de acuerdo con este manual y con los
procedimientos legales de seguridad vigentes;
2. Utilizar los equipamientos de proteccién de acuerdo con las normas establecidas;
L 3. Administrar servicios de primeros socorros. )
4 N\
|PELIGRO!

Siempre desconecte la alimentacién general antes de tocar en cualquier componente eléctrico asociado

al convertidor de frecuencia.
Muchos componentes pueden permanecer cargados con altas tensiones y/o en movimientos
(ventiladores), mismo después que la alimentacién CA ser interrumpida o desconectada. Espere por lo
menos 10 minutos antes de manosear el equipo para garantizar la total descarga de los capacitores.
L Siempre conecte la carcaza del equipamiento a tierra de proteccién (PE) en el punto adecuado para eso. )
- P D
jATENCION!
Las tarjetas electrénicas poseen componentes sensibles a descargas electrostdticas. No toque
directamente sobre los componentes o conectores. Caso sea necesario, foque antes en la carcaza
L metdlica puesta a tierra o utilice pulsera antiestdtica adecuada. )
4 2
No ejecute ninguno ensayo de tensién aplicada en el convertidor.
Caso sea necesario consulte a WEG.
\ J
4 N\
z iNOTA!
Convertidores de Frecuencia pueden interferir en otros equipamientos electrénicos. Siga los cuidados
recomendados en el Capitulo 3 — Instalacién y Conexién, del manual del usuario, para minimizar
estos efectos.
G J
- D
ﬁb iNOTA!
Lea completamente el manual del usuario antes de instalar o reparar el convertidor de frecuencia
N J
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2 INFORMACIONES GENERALES

2.1 A RESPECTO DEL MANUAL

Este manual presenta las informaciones necesarias para la configuracién de todas las funciones y pardmetros
del convertidor de frecuencia CFW-11. Este manual debe ser utilizado en conjunto con el manual del usuario
CFW-11.

% El texto pretende suministrar informaciones adicionales con el propésito de facilitar la utilizacién y la programacién

del CFW-11, en determinadas aplicaciones.

2.2 TERMINOLOGIA Y DEFINICIONES

2.2.1 Términos y Definiciones Utilizadas en el Manual

Régimen de sobrecarga normal (ND): El llamado Uso Normal o del inglés “Normal Duty” (ND); régimen
de operacién del convertidor de frecuencia que define los valores de corriente mdxima para operacién
continual | ysobrecargade 110 % por 1 minuto. Es seleccionado programando P0298 (Aplicacién) = 1
(Uso Normal (ND)). Debe ser usado para accionamiento de motores que no estén sujetos en la aplicacién
a torque (par) elevados en relacién al su torque (par) nominal, cuando opera en régimen permanente, en
el arranque, en la aceleracién o desaceleracion.

| ono: Corriente nominal del convertidor de frecuencia para uso con régimen de sobrecarga normal

(ND = Normal Duty).

Sobrecarga: 1.1 x | Tminuto.

nom-ND /
Régimen de sobrecarga pesada (HD): El llamado Uso Pesado o del inglés “Heavy Duty” (HD); régimen de
operacién del convertidor de frecuencia que define los valores de corriente méxima para operacién continua
| ..o Y sobrecarga de 150 % por 1 minuto. Es seleccionado programando P0298 (Aplicacién) = 1
(Uso Pesado (HD)). Debe ser usado para accionamiento de motores que estén sujetos en la aplicacién a
torque (par) elevados de sobrecarga en relacién a su torque (par) nominal, cuando opera en velocidad
constante, en el arranque, en la aceleracién o desaceleracién.

l.omnp: Corriente nominal del convertidor de frecuencia para uso con régimen de sobrecarga pesada
(HD = Heavy Duty).

Sobrecarga: 1.5x1 ./ Iminuto.

Rectificador: Circuito de entrada de los convertidores de frecuencia que transforma la tensién CA de entrada
en CC. Formado por diodos de potencia.

Circuito de precarga: Carga los capacitores del Link DC con corriente limitada, evitando picos de corriente
mayores en la energizacién del convertidor de frecuencia.

Link DC: Circuito intermediario del convertidor de frecuencia; tensién en corriente continua obtenida
por la rectificacién de la tensién alterna de alimentacién o a través de fuente externa; alimenta la puente
inversora de salida con IGBTs.

Brazos U, V y W: Conjunto de dos IGBTs de las fases U, V, y W de salida del convertidor de frecuencia.

IGBT: Del inglés “Insulated Gate Bipolar Transistor”; componentes bésicos de la puente inversora de salida.
Funciona como llave electrénica en los modos saturado (llave cerrada) y cortado (llave abierta).

IGBT de frenado: Funciona como llave para conexién del resistor de frenado. Es comandada por nivel

del Link DC.
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PTC: Resistor cuyo valor de la resistencia en ohms aumenta proporcionalmente con la temperatura; utilizado
como sensor de temperatura en motores.

NTC: Resistor cuyo valor de la resistencia en ohms disminui proporcionalmente con el aumento de la
temperatura; utilizando como sensor de temperatura en médulos de potencia.

HMI: Interfaz Hombre Mdquina; dispositivo que permite el control del motor, visualizacién y modificacion de
los pardmetros del convertidor de frecuencia. Presenta teclas para comando del motor, teclas de navegacién
y display LCD gréfico.

MMF (Médulo de Memoria Flash): La memoria no voldtil que puede ser eléctricamente escrita y borrada.
Memoria RAM: Memoria voldtil de acceso aleatorio “Random Access Memory”.

USB: Del inglés “Universal Serial Link”; tipo de conexién concebida en la éptica del concepto “Plug and Play”.

PE: Tierra de proteccién; del inglés “Protective Earth”.

Filtro RFI: Filtro que evita la interferencia en el rango de la radiofrecuencia, del inglés “Radio Frequency
Interference Filter”.

PWM: Del inglés “Pulse Width Modulation”; modulacién por ancho de pulso; tensién pulsada que alimenta
el motor.

Frecuencia de conmutacién: Frecuencia de conmutacién de los IGBTs de la puente inversora, dada
normalmente en kHz.

Habilita general: Cuando activada, acelera el motor por rampa de aceleracién si Gira /Para = Gira.
Cuando deshabilitada, los pulsos PWM serdan bloqueados inmediatamente. Puede ser comandada por
entrada digital programada para esta funcién o via serial.
Gira/Para: Funcién del convertidor de frecuencia, cuando activada (gira), acelera el motor por rampa de
aceleracién hasta la velocidad de referencia y, cuando desactivada (para), desacelera el motor por rampa
de desaceleracién hasta parar. Puede ser comandada por entrada digital programada para esta funcién o
via serial. Las teclas @ y &) de la HMI funcionan de forma similar:

= Giraq, = Para.
Disipador: Pieza de metal proyectada para disipar el calor generado por los semiconductores de potencia.
Amp, A: Amperios.
°C: grados centigrados.
CA: Corriente alterna.
CC: Corriente continua.

CFM: Del inglés “cubil feet per minute”; pies cUbicos por minuto; medida de caudal.

CV: Caballo Vapor = 736 Watts (unidad de medida de potencia, normalmente usada para indicar potencia
mecdnica de motores eléctricos).
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hp: Horse Power = 746 Watts (unidad de medida de potencia, normalmente usada para indicar potencia
mecdnica de motores eléctricos).

Hz: hertz.
I/s: litros por segundo.

kg: quilograma = 1000 gramas.

kHz: quilohertz = 1000 Hertz.

mA: miliamper = 0,001 amperios.

min: minuto.

ms: milisegundos = 0,001 segundos.

Nm: newton metro; unidad de medida de torque (par).
rms: Del inglés “Root mean square”; valor eficaz.

rpm: rotaciones por minuto, unidad de medida de rotacién.
s: segundo.

V: volts.

Q: ohms.
2.2.2 Representacion Numérica

Los numeros decimales son representados a través de digitos sin sufijos. NUmeros hexadecimales son
representados con la letra ‘h” después del numero.

2.2.3 Simbolos para Descripcion de las Propiedades de los Parametros

RO Parametro solamente de lectura, del inglés “solamente lectura”.

CFG Pardmetro solamente modificado con el motor parado.

V/f Pardmetro visible en la HMI solamente en el modo V/f: P0202 = 0, 1 o 2.
Adj Pardmetro visible en la HMI solamente en el modo V/f ajustable: P0202 = 2.

Vectorial Pardmetro visible en la HMI solamente en el modo vectorial con encoder o sensorless: P0202 = 3 o 4.

VYW Pardmetro visible en la HMI solamente en el modo VWW: P0202 = 5.

Sless Pardmetro visible en la HMI solamente en el modo sensorless: P0202 = 3.
Encoder Pardmetro visible en la HMI solamente en el modo vectorial con encoder: P0202 = 4.
Los pardmetros PM solamente serdn visibles en la HMI en los modos de control vectorial PM:
PM
P0202 =60 7.

VVW PM  Los pardmetros solamente serdn visibles en la HMI en el modo de control VWW PM: P0202 = 8.
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3 A RESPECTO DEL CFW-11

El convertidor de frecuencia CFW-11 es un producto de alto desempefio que permite el control de velocidad
y torque (par) de motores de induccién trifésicos. La caracteristica principal de este producto es la tecnologia

“Vectrue”, lo cual presenta las siguientes ventajas:

@ Control escalar (V/f), VYW o control vectorial programables en el mismo producto.

M El control vectorial puede ser programado como “sensorless” (lo que significa motores padrones, sin
p prog q g p

necesidad de encoder) o como control vectorial con encoder en el motor.

=

Control vectorial “sensorless” permite alto torque (par) y rapidez en la respuesta, mismo en velocidades

muy bajas o en el arranque.

® Funcién “Frenado Optimo” para el control vectorial, permite el frenado controlado del motor, eliminando

en algunas aplicaciones el resistor de frenado.

=

Funcién “Autoajuste” para el control vectorial, permite el ajuste automdtico de los controladores y pardmetros
de control, a partir de la identificacién (también automdtica) de los pardmetros del motor y de la carga

utilizada.
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® = Conexién Link D

C

® @ = Conexién para el resistor de frenado
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Figura 3.1 - Diagrama de Bloques del CFW-11



A Respecto del CFW-11

A - Soporte de fijacion
(para montaje en superficie)
B - Disipador

VR e e

C - Tapa superior

D - Ventilador con soporte de fijacién

E - Médulo COMM2 (anybus)

F - Médulo de tarjeta accesorio

G - Médulo de memoria FLASH [// ye

H - Tapa frontal

| HMI \>
) O

Figura 3.2 - Principales componentes del CFW-11

@ Conector USB

Led USB
Apagado: Sin conexiéon USB
Encendido/Parpadeando: Comunicacién USB activa

Les de estado (STATUS)

Verde: Funcionamiento normal sin falla o alarma
Amarillo: En la condicién de alarma

Rojo parpadeando: En la condicién de fallo

CSFEWNWI= TN vacrmom sveeran

[e] o@o o@®o ) o

Figura 3.3 - LEDs y conector USB
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4 HMI

4.1 HMI

Através de la HMI es posible el comando del convertidor de frecuencia, la visualizacién y el ajuste de todos
los pardmetros. Posee modo de navegacién semejante a la usada en méviles (celulares), con la opcién de

acceso secuencial a los pardmetros o a través de grupos (Menu).

p
"Soft key" izquierda: funcién definida
por el texto en el display luego arriba.

“Soft key” derecha: funcién definida
por el texto en el display luego arriba.

1. Incremento del contenido del parémetro.

2. Aumenta la velocidad.

3. Grupo anterior del listado Grupo de
Pardmetro.

1. Decrementa el contenido del parametro.
2. Disminuf la velocidad.
3. Selecciona el préximo Grupo del listado
del Grupo de Pardmetro.

Acelera el motor con el tiempo determinado )
por la rampa de aceleracién.

Activa cuando:

P0224 = 0 en LOC o

P0227 = 0 en REM. )

Control del sentido de rotacién del motor.
Activa cuando:

P0223 = 2 0 3 en LOC y/o

P0226= 2 o 3 en REM.

Desacelera el motor con el tiempo determinado)
por la rampa de desaceleracién, hasta su parada.
Activa cuando:

P0224 = 0 en LOC o

P0227 = 0 en REM.

Selecciona en modo LOCAL o REMOTO.
Activa cuando:
P0220 =2 0 3.

<
Acelera el motor con tiempo determinado por la rampa de acele-
racién hasta la velocidad definida por PO122.

Mantiene el motor en esta velocidad estd mientras presionada.
Cuando liberada desacelera el motor con tiempo determinado
por la rampa de desaceleracién, hasta su parada. Activa cuando
todas las condiciones abajo son satisfechas:

1. Gira/Para = Para.

2. Habilita General = Activo.

3. P0225 = 1 en LOC y/o P0228 = 1 en REM.

Figura 4.1 - Teclas de la HMI

Bateria (Acumulador):
La expectativa de vida Util de la bateria es de aproximadamente de 10 afios.

Sustituir la bateria, cuando necesario, por otra del tipo CR2032.

& iNOTA!

La baterfa es necesaria solamente para mantener la funcionalidad del reloj interno cuando el convertidor
de frecuencia es desenergizado. En el caso de la bateria estar descargada, o no se encontrar instalada
en la HMI, la hora del reloj serd invélida y ocurrird la indicacién de "A181 — Reloj con valor invalido",
cada vez que el convertidor de frecuencia es energizado.
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Ubicacién de la tapa de acceso Presionar y girar la tapa en Quitar la tapa

a la bateria el sentido antihorario

Quitar la bateria con la ayuda HMI sin la bateria Colocar la nueva bateria posiciondndola
de un destornillador posicionado primero en el canto izquierdo
en el canto derecho

Presionar la bateria para que la misma encaje Colocar la tapa y girar en el sentido horario

Figura 4.2 - Sustitucion de la bateria de la HMI

iOBSERVACION!

Al fin de la vida ¢til de la baterfa, no depositar la misma en un basurero comdn y si en un local
apropiado para depdsito de baterias.
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5 INSTRUCCIONES BASICAS PARA LA PROGRAMACION
5.1 ESTRUCTURA DE PARAMETROS

Cuando presionado la fecla “soft key” derecha en el modo monitoreo (“MENU") son presentados en el display
los 4 primeros grupos de pardmetros. Un ejemplo de estructura de grupos de pardmetros es presentado
en la Tabla 5.1 en la pagina 5-1. El nimero y el nombre de los grupos pueden cambiar dependiendo
de la versién del software utilizado.

4 N\

& iNOTA!
El convertidor de frecuencia sale de fabrica con el idioma de la HMI, frecuencia (modo V/f 50/60 Hz)
y tensién, ajustados de acuerdo con el mercado.
El reset padrén de fébrica podrd modificar el contenido de los pardmetros relacionados con la frecuencia
(50 Hz/60 Hz). En la descripcién detallada, algunos pardmetros poseen valores entre paréntesis, los

cuales, deben ser ajustados en el convertidor para utilizar la frecuencia de 50 Hz.
N J

Tabla 5.1 - Estructura de grupos de pardmetros del CFW-11

Nivel 0 Nivel 1 Nivel 2 Nivel 3
Monitoreo 00 [TODOS PARAMETROS
0T GRUPOS PARAMETROS 20 |Rampas

21 |Refer. Velocidad
22 [Limites Velocidad
23 |Control V/f

24 |Curva V/f Ajustab.
25 |Control WW

26 |Lim. Corriente V/f
27 |Lim. Link DC V/f
28 |Control VW PM
29 |Control Vectorial 90 [Regul. Velocidad
91 |Regul. Corriente
92 |Regulador Flujo
93 |Control I/F

94 |Autoajuste
95 |Lim. Corr. Torque
96 |Regulador Link DC

30 [HMI

31 |Comando Local

32 |Comando Remoto
33 |Comando a 3 Cables
34 |Com. Avance/Retroc.
35 |Légica de Parada

36 [Multispeed

37 |Potenc. Electrénico
38 |Entradas Analégic.
39 |Salidas Analégicas
40 |Enfradas Digitales

41 |Salidas Digitales

42 |Dados del Convertidor
43 |Dados del Motor

44 |FlyStart/RideThru

45 |Protecciones

46 |Regulador PID

47 |Frenado CC

48 |Rechazo Velocidad
49 |Comunicacién 110 [Config. Local/Rem.
111 |Estados/Comandos
112 |CANopen/DeviceNet
113 |Serie RS232/485
114 |Anybus

115 |Profibus DP

50 [SoftPLC

51 |PLC

52 |Funcién Trace

53 |Ahorro de Energia
54 |Fire Mode

55 |Frenado Reostético

02 [PARAM. ALTERADOS
03 |APLICACION BASICA
04 [START-UP ORIENTADO
05 |AUTOAJUSTE

06 |PARAMETRO BACKUP
07 |CONFIGURACION I/O 38 [Entradas Analégic.
39 |Salidas Analégicas
40 |Entradas Digitales
41 |Salidas Digitales

08 |HISTORICO FALLAS
09 [PARAMETROS LECTURA
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5.2 GRUPOS ACCEDIDOS EN LA OPCION MENU DEL MODO DE MONITOREO

En el modo de monitoreo acceder los grupos de la opcién “Ment” presionando la “soft key” derecha.

Tabla 5.2 - Grupo de pardmetros accedidos en la opcion menu del modo de monitoreo

Grupo Parametros o grupos contenidos
00 | TODOS PARAMETROS Todos los pardmetros
01 GRUPOS DE PARAMETROS Acceso a grupos separados por funciones
02 | START-UP ORIENTADO Pardmetros para entrada en el modo de “Start-up Orientado”
03 | PARAM. MODIFICADOS Solamente pardmetros cuyo contenido estd distinto del padrén de fébrica

, ) Pardmetros para aplicaciones simples: rampas, velocidad minima y mdxima, corriente méxima y boost
04 | APLICACION BASICA de torque (par). Presentado en detalles en el manual del usuario gFW-] 1 en el ltem 5.2.3 - Ajuste de
los Parémetros de la Aplicacién Bésica

05 | AUTOAJUSTE Pardmetro de acceso (P0408) y pardmetros estimados
06 | PARAMETRO BACKUP z?:;'ggwlii:gsé;eguecn:;fgg;seo la funcién de copia de pardmetros via Médulo de Memoria FLASH, HMI y
07 | CONFIGURACION I/O Grupos relacionados a las entradas y salidas, digitales y analégicas
08 | HISTORICO FALLAS Pardmetros con informaciones de las 10 ultimas fallas
09 | PARAMETROS LECTURA Pardmetros usados solamente para lectura
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5.3 AJUSTE DE LA CONTRASENA EN P0000

PO00O - Acceso a los Parametros

Rango de 0 a 9999

Padrén: O
Valores:

Propiedades:
Grupo de |00 TODOS PARAMETROS

Acceso via HMI:

Para alterar el contenido de los pardmetros es necesario ajustar correctamente la contrasefia en PO00O0,

conforme indicado abajo. Caso contrario el contenido de los pardmetros podré ser solamente visualizado.

Es posible la personalizacién de la contrasefia a través de P0200. Consulte la descripcion detallada de este
pardmetro en el ftem 5.4 HMI [30] en la pagina 5-4 de este manual.

Seq. Accién/Resultado Indicacién en el display Seq. Accién/Resultado Indicacién en el display
- Modo Monitoreo. PR e -Cuando el nimero 5 R o
- Presione “Menu” X es senalado, presione PR
(“soft key” derecha) = g ;pm “Salvar” F'HUUH
1 Y ’ " 5 ’ Acceso Paranetro
H.8 H=
15:45 MeTiu Salir [ 15:4% [Saluar
- El c_:!rupo 00 TODOS Feada BLEE B - Si el ajuste fue
PARAMETROS” ya esté B3 TODOS PERAME TROS correctamente reolizodo,
. Bl GRUPDES PARAMETROS f
2 seleccionado. 5B SRR MRS el display debe presentar
- Presione “Selec.”. B2 PARAM. ALTERADDS 6 “Acceso a los Parametros
Salir | 15:45 [Selec. P0O000:5". PEEEL : I8 e
. " - Presione “Salir”. Salir | 15:4% |Selec.
- ardmetro “Acceso
P Ready  CLOC e (“soft key” izquierda).

Pardmetros P0000:0" ya

) i - Presione “Salir”.
. Fead a
3 estd seleccionado Referencia Veloc idad a 0 —v LD —
- Presione “Selec.”. FEEE1 : Ecia Bt CRUPDS RaRAr
. 81 GRUFDS PARAMETROS
Salir 15:4% (Selec.

82 START-UP ORIEMTADD

82 PARAM. AL TERADOS
- Para ajustar la

FesE cLoC ElrEn Salir | 15:4% |Selec.
contrasefa, presione . e
4 % hasta el nimero E:Q?F‘ggetro - El display volverd para el Reacy c Lo (=T
5 sea presentado en el Modo de Monitoreo. B orpEm
display. Salir | 15:45 |Saluar 8 E ® g E
1. =

15 : 4% e

Figura 5.1 - Secuencia para liberacion de la modificacién de pardmetros por PO000
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5.4 HMI [30]

En el grupo “30 HMI” estdn disponibles pardmetros relacionados con la presentacion de las informaciones en el

display de la HMI. Consulte la descripcién detallada que sigue sobre los ajustes posibles para estos pardmetros.

P0193 - Dia de la Semana

Rango de 0 = Domingo Padrén: 0

Valores: 1 = Lunes
2 = Martes

3 = Miércules

4 = Jueves
5 = Viernes
6 = Sdbado

P0194 - Fecha

Rango de 01 a 31 Padrén: O]
Valores:

P0O195 - Mes
Rango de 01al2 Padrén: 01
Valores:

PO196 - Anho
Rango de 00 a 99 Padréon: 06
Valores:

PO197 - Hora
Rango de 00 a 23 Padron: 00
Valores:

P0198 - Minutos

P0199 - Segundos

Rango de 00 a 59 Padron: PO198 = 00
Valores: PO199 = 00
Propiedades:

Grupo de |01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: \_{ 30 HMI ‘

Descripcién:

Estos pardmetros ajustan la fecha y la hora del reloj de tiempo real del CFW-11. Es importante configurarlo con
fecha y hora correctas para que el registro de fallas y alarmas ocurra con informaciones reales de fecha y hora.
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P0200 - Conirasena

Rango de 0 = Inactiva Padrén: 1
Valores: 1 = Activa
2 = Modificar la Contrasefia
Propiedades:
Grupo de |01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: \_{ 30 HMI
Descripcién:

Permite modificar el valor de la contrasefia y/o ajustar el status de la misma, configurédndola como activa o
inactiva. Para mds detalles referentes a cada opcién, consulte la Tabla 5.3 en la pagina 5-5 descripta a seguir.

Tabla 5.3 - Opciones del Pardmetro P0200

P0200 Tipo de Accién
0O (Inactiva) Permite la modificacién del contenido de los pardmetros via HMI independiente de POO0O

Solamente permite la modificacién del contenido de los pardmetros via HMI cuando

1 (Activa) POO00O es igual al valor de la contrasefia

2 (Modificar Contraseia) | Abre la ventana para cambiar la contrasefia

Cuando seleccionada la opcién 2 (Modificar la Contrasefia), el convertidor abre una ventana para modificar la

contrasefia, permitiendo elegir un nuevo valor para la misma.

P0201 - Idioma

Rango de 0 = Inglés Padrén: 1
Valores: 1 = Portugués
2 = Espanol
3 = Deutsche
4 = Francais
Propiedades:
Grupos de 02 START-UP ORIENTADO

Acceso via HMI:

Descripcién:

Determina el idioma en que serdn presentadas las informaciones en la HMI.

ﬁb iNOTA!
Pardmetro modificable solamente por el start-up orientado.
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P0205 - Seleccién Parametros de Lectura 1
P0206 - Seleccidn Parametros de Lectura 2

P0207 - Selecciéon Paradmetros de Lectura 3

Rango de 0 = Inactivo Padrén: P0205 = 2
Valores: 1 = Referencia de Velocidad # P0206 = 3
2 = Velocidad del Motor # P0207 = 5
3 = Corriente del Motor #
4 = Tensiéon en el Link DC #
5 = Frecuencia del Motor #
6 = Tensién de Salida #
7 = Torque (Par) del Motor #
8 = Potencia de Salida #
9 = Variable de Proceso #
10 = Setpoint PID #
11 = Referencia de Velocidad —
12 = Velocidad del Motor —
13 = Corriente del Motor —
14 = Tensién en el Link DC —
15 = Frecuencia del Motor —
16 = Tensién de Salida —
17 = Torque (Par) del Motor —
18 = Potencia de Salida —
19 = Variable de Proceso —
20 = Setpoint PID —
21 = SoftPLC P1010#
22 = SoftPLC P1011#
23 = SoftPLC P1012#
24 = SoftPLC P1013#
25 = SoftPLC P1014#
26 = SoftPLC P1015#
27 = SoftPLC P1016#
28 = SoftPLC P1017#
29 = SoftPLC P1018#
30 = SoftPLC P1019#
31 =PLC11 P1300 #
32 =PLC11 P1301 #
33 =PLC11 P1302 #
34 = PLC11 P1303 #
35 =PLC11 P1304 #
36 = PLC11 P1305 #
37 = PLC11 P1306 #
38 = PLC11 P1307 #
39 = PLC11 P1308 #
40 = PLC11 P1309 #
Propiedades:
Grupo de |01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: \_{ 30 HMI ‘
Descripcién:

’

Estos pardmetros definen cuales variables, y de que modo estos serdn presentados en el display de la HMI en el
modo de monitoreo.

Las opciones que presentan el simbolo “#” en el final indican que la variable serd presentada en valores
numéricos absolutos. Las opciones terminadas con el simbolo “~“, configuran la variable para ser presentada

como una barra grdfica, en valores porcentuales. Mds detalles de esa programacién pueden ser consultadas en
la Seccion 5.6 AJUSTE DE LAS INDICACIONES DEL DISPLAY EN EL MODO MONITOREO en la pagina 5-10.
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P0208 - Factor de Escala de la Referencia

Rango de 1 a 18000 Padron: 1800
Valores: (1500)

P0212 - Modo de Indicaciéon de la Referencia

Rango de 0 = wxyz Padrén: 0O
Valores: 1 = wxy.z

2 = wx.yz

3 = w.xyz
Propiedades:
Grupo de |01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: \_{ 30 HMI ‘

Descripcién:

Definen como serdn presentadas la Referencia de Velocidad (PO001) y la Velocidad del Motor (PO002) cuando este
se encuentra girando en la velocidad sincrénica.

Para indicar valores en rpm, ajuste P0208 en la velocidad sincrénica del motor de acuerdo con la Tabla 5.4 en
la pagina 5-7:

Tabla 5.4 - Referencia de velocidad sincrénica en rom

Frecuencia NUmero de Polos del Motor Velocidad Sincrénica — rpm
2 3000
1500
1000
750
3600
1800
1200
900

50 Hz

60 Hz

@O | AN oo |ON |

Para indicar valores en otras grandezas, use las siguientes férmulas:

_ Velocidad x P0208
PO002 = Velocidad Sincrénica x (10)P0212
Referencia x P0208
PO0OT =
000 Velocidad Sincrénica x (10)P0212
Donde:

Referencia = Referencia de Velocidad, en “rpm”.

Velocidad = Velocidad actual, en “rpm”.

Velocidad Sincrénica = 120 x Frecuencia Nominal del Motor (P0403) / N° de Polos.

N©° de Polos = 120 x P0403 / Rotacién Nominal del Motor (P0402), y puede serigual a 2, 4, 6,8 o 10.

Ejemplo:
Si la Velocidad = Velocidad Sincrénica = 1800,
P0208 = 900,

P0212 = 1 (wxy.z), entonces

1800 x 200

PO002 = -1OWUXZVU
000 1800 x (10)!

= 90,0
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P0209 - Unidad de Ingenieria de la Referencia 1

P0210 - Unidad de Ingenieria de la Referencia 2

P0211 - Unidad de Ingenieria de la Referencia 3

Rango de 32a 127 Padrén: P0209 = 114 (1)

Valores: P0210 = 112 (p)
PO211 = 109 (m)

Propiedades:

Grupos de |01 GRUPOS PARAMETROS |

Accesos via HMI: \_{ 30 HM| ‘

Descripcién:
Estos pardmetros son utilizados para ajustar la unidad de la variable que se desea indicar en los pardmetros PO0O01

y PO002. Los caracteres “rom” pueden ser modificados por aquellos deseados por el usuario, por ejemplo, L/s
(longitud/segundo), CFM (pie clbico / minuto), etc.

La unidad de ingenieria de la referencia es compuesta de 3 caracteres: P0209 define el cardcter més a la izquierda,
P0210 el del centro y PO211 el de la derecha.

Los caracteres posibles de ser elegidos corresponden al cédigo ASCll de 32 a 127.

Eiemplos:
AI BI AR 4 YI ZI OI bl AR 4 yl ZI OI .ll AR 4 9’ #I $I %I (I )I *I +I
- Para indicar “L/s”: - Para indicar “CFM”:
P0209 = "l” (76) P0209 = "C" (67)
P0210 = "/" (47) P0O210 = "F” (70)
PO211 = "s" (115) PO211 = "M" (77)

P0213 - Fondo de Escala Pardmetro de Lectura 1

P0214 - Fondo de Escala Pardmetro de Lectura 2

P0215 - Fondo de Escala Paradmetro de Lectura 3

Rango de 0,0 a 200,0 % Padrén: 100,00 %
Valores:

Propiedades: CFG

Grupo de |01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: \_{ 30 HMI ‘

Descripcién:
Estos pardmetros configuran el final de la escala de las variables de lectura 1, 2 y 3 (seleccionadas por P0205,
P0206 y P0207), cuando estas se encuentren programadas para ser presentadas como grdficos de barras.
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P0216 - Contraste del Display de la HMI

Rango de 0a37 Padrén: 27
Valores:

Propiedades:

Grupo de |01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI:

L 30 HMi |

Descripcién:

Permite ajustar el nivel de contraste del display de la HMI. Valores mayores configuran un nivel de contraste més alto.

5.5 AJUSTE DE FECHA Y HORA

Seq. Accién/Resultado Indicacién en el Display Seq. Accién/Resultado Indicacién en el Display
- - El pardmetro “Dia P0194”
Modo Monitoreo. Reado SILEE e pt/ o
- i “ 0" a esté seleccionado.
Presione “Menu B e y ‘ ' I ‘
1 (“soft key” derecha). 5.8 A - Si necesario, ajuste PO194
B.8 H= de acuerdo con el dia

actual. Para eso presione

1s:18 Meru

“Selec.”.

- El grupo “00 TODOS
PARAMETROS" ya estd

2 seleccionado.

-,

- El grupo “01 GRUPO
PARAMETROS” es

3 seleccionado.

- Para modificar el contenido

4 de PO194
81 GRUFPDS PRARAMETROS
B2 START-UP ORIEMTADD o
82 PrRRAM. AL TERADDS

Salir [ 1&:18 [Selec.

Feady cLaC

B

HiE TODOS PARAME TR

Salir 15:18 |Selec.

- Proceda de modo

semejante hasta ajustar

también los pardmetros
“Mes P0195” a “Segundos
P0199”

- Terminado el ajuste de

Feady cLoC B

B8 TODOS FARAME TROS
@1 GRUFPDS FARAMETROS

B2 START-UP ORIEMTADD

- Presione “Selec.”.

B3 PARAM. ALTERADOS el ©LEE B
Salir | 16:16 [Selec. PO199, el Reloj de Tiempo | [wirtas
7 Real estd ajustado. Paiss 11
- Un nuevo listado de - Presione “Salir” Y
grupos es presentado (“soft key” izquierda). Salir | 48:11 [Selec.
en el display, teniendo Ready  cLOC BEm
| “20 Rampas” =8 R - Presione “Salir”.
el grupo 20 Rampas 21 Refer. Yelooidad Rescy  cloc Bren
4 seleccionado. 22 Limites Yelocidad 2% Lim. Link OC Yof
Presione hasta 23 Control MoF 8 28 Frenado Reostatico
: . 22 Control Vectorial
Salir | 156:18 |Selec. ==
el grupo “30 HMI” ser 568 HMI
seleccionado. Salir | 18:11 |Selec.
- Presione “Salir”.
P ,,
El grupo HMI “30 HMI” es e LG Brem Ready cLOC BT
seleccionado. 27 Lim. Link OC Vo F LS s sl e
5 | - Presione “Selec.”. gg E’;izig? ﬁzfizifﬁc’ 9 B2 START-UF OR IENTADO
AT 82 PARAM. ALTERADOS
m 16:18 W Salir [ 18:11 [Selec.
- El display regresa para el Reado S e
Modo Monitoreo. B e
10 6.8 A
.8 H=
15:11 e

Figura 5.2 - Ajuste de la Fecha y Hora
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5.6 AJUSTE DE LAS INDICACIONES DEL DISPLAY EN EL MODO MONITOREO

Siempre que el convertidor de frecuencia es energizado el display entra en el Modo de Monitoreo. Para
facilitar la lectura de los principales pardmetros del motor, el display de la HMI puede ser configurado

para presentar los datos de 3 modos distintos.

Contenido de 3 pardmetros en el modo numérico:
Seleccién de los pardmetros via P0205, P0206 y P0207. Ese modo puede ser observado en la Figura
5.3 en la pagina 5-10.

Indicacién del sentido

- - REM: Situacién remoto.
de giro del motor.

del motor en “rpm”.

Indicacién Loc./Rem.
] - LOC: Situacion local; Indicacion de la velocidod]

Indicaciones del Conver’ridor\ Parémetros de monitoreo:

de Frecuencia: - Velocidad del motor en rpm;

- Run v - Corriente del motor en Amps;

- Ready Rum  CLOC  1888rem | - Frecuencia de salida en Hz (default).
1268 T

Confiauracia
enfiguracion 1.8 A P0205, PO206 y PO207: seleccién de los

- Autoajuste: Aajuste

) Ly | H= pardmetros que serdn presentados en el Modo
- Ultima Falla: FXXX Monitoreo.
- Ultima Alarma: AXXX
- Frenado CC P0208 a P0212: unidad de ingenieria para
- STO indicacién de velocidad.

(Funcic')n de la “soft key” izquierdo) (Funcién de la “soft key” derecho)

Indicacién de la hora.

Ajuste en:
PO197,P0198 y PO199.

Figura 5.3 - Ventana del Modo Monitoreo en el configuracion padrén de fabrica

Contenido de 3 pardmetros en grafico de barras:
Seleccién de los parédmetros via P0205, P0206 y/o PO207 son presentados en valores porcentuales a

través de barras horizontales. Ese modo de monitoreo es presentado en la Figura 5.4 en la pagina 5-10.

Pardmetros de monitoreo:

- Velocidad del motor en “rpm”.
CLoc  iZEErem - Corriente del motor en “Amps”.

- Frecuencia de salida en Hz (default).

P0205, P0206 y P0O207: seleccién de los pardmetros
que serdn presentados en el modo monitoreo.

P0208 a P0212: unidad de ingenieria para indicacién
de velocidad.

Figura 5.4 - Ventana del modo de monitoreo por graficos de barras

Para configurar el monitoreo en el modo grdfico de barras, acceder los pardmetros P0205, P0206 y/o
P0207 y seleccione las opciones con la sefal “-“ (valores en el rango de 11 a 20). De este modo es
configurada la respectiva variable para ser presentada como una barra gréfica.

La Figura 5.5 en la pagina 5-11 que sigue presenta el procedimiento para la modificacién de una de

las variables para el modo gréfico.
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Segq. Accién/Resultado Indicacién en el Display Seq. Accién/Resultado Indicacién en el Display

- Modo Monitoreo. Fesgo oLic e - El parémetro “Sel. Fesdu  CLOC Eiren
- Presione “Menu” Param. Lectura 1 P0205” Iclioma
" " e I’:PT"I . FEzE1l @ Espanal

1 (“soft key” derecha). H.8 A 7 es seleccionado. 3

H.8 H= - Presione “Selec.”.
| 16: 18 | [ p— Salir | 16:108 (Selec.

- El grupo “00 TODOS - Presione % hasta Ready CLOC BT
PARAMETROS” ya estd Reacy CLOC Aren seleccionar la opcién

] L 1
EEREE RAME T “ u F B o HE
seleccionado % === 8 [11] Ref. Veloc. - “. fooee

81 GRUFDS PARAME TROS Sel. Param. Lectura 1
Bz START-UF ORIEMTADO - Presione “Salvar”. [E11] Ref. Veloc., —

83 PARAM. ALTERADOS
Salir | 16:18 |Saluwar
Salir [ 1&:18 [Selec.

- Presione “Salir”.
- El grupo “01 GRUPOS Readuy c Lo BT

PARAMETROS" Readu CLOC B Iclioma

RAM es B8 TODOS PARAMETROS PE231 : Espanal
seleccionado. EEE
3 B2 START-UF OR IENTADO

. u "
- Presione “Selec.”. 82 PARAM. AL TERADOS W‘ 16:16 W
Salir 15:18 |Selec.

- Presione “Salir”.

- Ready cLoc Birpem
- Un nuevo listado de =7 Lim. Link OC YV ¥
grupos es presentado 28 Frenado Reostatico
Ready ¢ Loz G ) 10 29 Comtrol Yectorial

en el display, teniendo

ZE HF I

=5 Fa 3
el grupo “20 Rampas” 21 Ref. Velocidad Salir | 16:18 |Selec.
4 ] 22 Linites Welocidad
seleccionado. 23 Comtrole WoF b rsalin”
- Presione “Salir”.
- Presione % hasta Salir | 16:18 [Selec. Ready CLoC B
u ” @ TODOS PARAMETROS
el grupo “30 HMI” ser B1 GRUPOS PARAME TROS
seleccionado. 1 B2 START-UP ORIEMTADD
El grupo “30 HMI” es B2 PARAM. ALTERADOS
- Ready C Lo B
. Sali 1518 Sl 5
seleccionado. 27 Lim . Link DT WoF SIS =lec
5 Presione “ Selec.” 28 Frenado Reostatico -
. 'trol Vectorial - El display regresa para Rerdo oLoo em
el Modo Monitoreo con Tl =
Salir | 16:18 [Selec. . ) i
12 la referencia de velocidad H.EB A
- El pardmetro “Dia 0194 indicada por barra E.8 H=
. . Ready cLocC B o
ya estd seleccionado. gréfica. 16:168 | Menu

- Presione
6 . » Mes
hasta seleccionar “Sel. FE195: 18
Parém. Lectura 1 Salir | 16:18 [Selec.
P0205".

Figura 5.5 - Configura el monitoreo en el modo grdfico de barras

Para regresar el Modo de Monitoreo padrén (numérico), basta seleccionar opciones finalizadas con la sefal
“#" (valores de 1 a 10) en los pardmetros P0205, P0206 y/o P0207.

Contenido del Parametros P0205 en el modo numérico con caracteres mayores:
Programa los pardmetros de lectura (P0205 y PO207) en cero (inactivo) y P0205 con valor numérico (una
opcién finalizada con “#”). Asi, P0205 pasa a ser exhibido en caracteres mayores. Figura 5.6 en la pagina

5-11 hace referencia a ese modo de presentacion.

Rumn CLoC 1288 e™ ]_

1=EE

Contenido del pardmetro definido en P0205, con
caracteres mayores.

Los pardmetros P0206 y P0207deben ser programados
para “0”.

Figura 5.6 - Eiemplo de ventana en el Modo Monitoreo con P0205 en caracteres mayores

CFW-11 | 5-11
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5.7 INCOMPATIBILIDAD DE PARAMETROS

Coso algunas de la condiciones presentada abajo ocurre, el CFW-11 entrard en el estado “Config”.

1)

Dos o més DIx (P0263 ..

.. P0270) programadas para (4 = Avanzo).

P0270) programadas para (15 = Velocidad / Torque (Par)).

P0270) programadas para (24 = Deshabilita Flying Start).
P0270) programadas para (25 = Regulador Link DC).
P0270) programadas para (26 = Bloquea Programacién).
P0270) programadas para (27 = Carga Usuario 1/2).

P0270) programadas para (28 = Carga Usuario 3).

2)  Dos o més DIx (P0263 .... P0270) programadas para (5 = Retorno).

3) Dos o més Dlx (P0263 .... P0270) programadas para (6 = Start).

4)  Dos o més DIx (P0263 .... P0270) programadas para (7 = Stop).

5)  Dos o més Dlx (P0263 .... P0270) programadas para (8 = Sentido de Giro).
6) Dos o més Dlx (P0263 .... P0270) programadas para (? = LOC/REM).

7)  Dos o mas DIx (P0263 .... P0270) programadas para (11 = Acelera E.P).

8) Dos o mds DIx (P0263 .... P0270) programadas para (12 = Desacelera E.P).
9)  Dos o mds Dlx (P0263 .... P0270) programadas para (14 = 2° Rampal).

10) Dos o més DIx (P0263 ....

11) Dos o més DIx (P0263 .... P0270) programadas para (22 = MAN / AUT).
12) Dos o més DIx (P0263 ....

13) Dos o més DIx (P0263 ....

14) Dos o més DIx (P0263 ....

15) Dos o més DIx (P0263 ....

16) Dos o més DIx (P0263 ....

17) Dos o més DIx (P0263 ....

P0270) programadas para (29 = Temporizador DO?2).

18) Dos o mds DIx (P0263 .... P0270) programadas para (30 = Temporizador DO3).

19) DIx (P0263 .... P0270) programadas para (4 = Avanzo) sin Dix (P0263...P0270) programada

(5 = Retorno).

20) DIx (P0263 .... P0270) programadas para (5 = Retorno) sin DIx (P0263...P0270) programada

(4 = Avanzo).

21) DIx (P0263 .... P0270) programadas para (6
(7 = Stop).

22) DlIx (P0263 .... P0270) programadas para (7
(6 = Start).

Start) sin DIx (P0263...P0270) programada

Stop) sin DIx (P0263...P0270) programada

23) P0221 o P0222 programados para (8 = Multispeed) sin DIx (P0266...P0268) programada

(13 = Multispeed).

24) P0221 o P0222 no programados para (8 = Multispeed) con DIx (P0266...P0268) programada

(13 = Multispeed).

5-12 | CFW-11
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25)

26)

27)

28)

29)

30)

31

32)

33)

34)

35)

36)

37)

[P0221 o P0222 no programados para (7 = E.P)] Y [sin DIx (P0266...P0268) programada para
(11 = Acelera E.P) O sin DlIx (P0263...P0270) programada para (12 = Desacelera E.P)].

[P0221 y P0222 no programados para (7 = E.R)] Y [con DIx (P0266...P0268) programada para
(11 = Acelera E.P) O con DIx (P0263...P0270) programada para (12 = Desacelera E.P)].

[P0202 programado para (0 = VA 60 Hz) O (1 = V/f50 Hz) O (2 = V/f Ajustable) O (8 = VWWW PM)] Y [P0231 =1
(N* sin Rampa) O P0231 = 2 (Mdxima Corriente Torque (Par)) O P0236=1 (N* sin Rampa) O P0236 = 2
(Maxima Corriente Torque (Par)) O P0241 = 1 (N* sin Rampa) O P0241 = 2 (Mdxima Corriente Torque
(Par)) O P0246 = 1 (N* sin Rampa) O P0246 = 2 (Méxima Corriente Torque (Par))].

[P0202 programado para (0 = V/F 60 Hz) O (1 = V/F 50 Hz) OU (2 = V/F Ajustable) O (8 = VWWW PM)] Y
[Dlx (P0263...P0270) programada para (16 = JOG+) O (17 = JOG-)].

P0203 programado para (1 = Regulador PID) Y P0217 para (1 = Activo) Y [P0224 programado para
(0 = Teclas @, Q) O P0227 programado para (0 = Teclas @, Q)]

Dix (P0263...P0270) programada para (29 = Temporizador DO2) sin DO2 (P0276) programada para
(29 = Temporizador DO?2).

DO2 (P0276) programada para (29 = Temporizador DO2) sin DlIx (P0263...P0270) programada para
(29 = Temporizador DO?2).

DlIx (P0263...P0270) programada para (30 = Temporizador DO3) sin DO3 (P0277) programada para
(29 = Temporizador).

DO3 (P0277) programada para (29 = Temporizador) sin DIx (P0263...P0270) programada para
(30 = Temporizador DO3).

[P0224 programado para (1 = DIx) O P0227 programado para (1 = DIx)] Y [sin Dix (P0263...P0270)
programada para (1 = Gira/Para) Y sin DIx (P0263...P0270) programada para (2 = Habilita General) Y
sin DIx (P0263...P0270) programada para (3 = Parada Rdapida) Y sin DIx (P0263...P0270) programada
para (4 = Avanzo) Y sin Dix (P0263...P0270) programada para (5 = Retorno) Y sin DIx (P0263...P0270)
programada para (6 = Start) Y sin Dix (P0263...P0270) programada para (7 = Stop)].

P0202 programado para 3 (Sensorless), 4 (Encoder), 6 (PM con encoder) o 7 (PM Sensorless) y
P0297 = 0 (1.25 kHz).

P0202 programado para 7 (PM Sensorless) y P0297 = 3 (10 kHz).

P0297 programado para:

- 3 en los tamafos B, C y P0296 ajustado entre 500 V a 600 V.

- 3 en el tamafo D y P0296 ajustado entre 500 V a 690 V.

- 1,2 0 3 en los tamafios E, F o G y P0296 ajustado entre 500 V a 690 V.

- 3 en los tamafios F, G y P0296 ajustado entre 380 V a 480 V.

-2 0 3 en los tamafios H o P0296 menor que 4 para los modelos de 500 V a 690 V.

38) P0586 programado en 1 (funcién activa de ahorro de energia) y P0406 = 2 (flujo 6ptimo).
39) Duas o mds Dlx (P0263... P0270) programadas para (32 = Fire Mode).

40) PO580 #= 0y sin P0320 programado para (1 = Flying Start) o (2 = FS/RT).

41) PO580 # Oy sin DIx programado para (32 = Fire Mode).
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6 IDENTIFICACION DEL MODELO DEL CONVERTIDOR DE FRECUENCIA
Y ACCESORIOS

Para conocer el modelo del convertidor de frecuencia, consulte el cédigo existente en las efiquetas de
identificacién del producto: ubicada en la parte lateral del producto (completa) o sobre la HMI (simplificada).

Las figuras abajo hacen referencias a estas dos etiquetas.

Modelo del CFW11 ——3ruop .. BRCFW110242T4SZ . L
NUmero material (WEG) ——3 MAT. 11270533 MAX. TA 45°C(113°F) 4—— Temperatura ambiente méxima

0P 1234567850 SERIALE 12345678904 N° de serie
Peso neto del convertidor de frecuencia ———3PESOMWEIGHT. 130kg (287ib) = 20L<—— Fecha de fabricacion (Dia-mes-afio)
UNE QUTFUT
Datos nominales de entrada (tensién, KA 2404 - Datos nominales de salida (tensién, n® de fases,
n® de fases, corrientes nominales para uso con o [FEO-480V T-REDE corrientes nominales para uso con
régimen de sobrecarga ND y HD, frecuencia) /3~ 3~ régimen de sobrecarga normal (ND) y pesada
| |4 (ND) 2424 1424 HD), corrientes de sobrecarga para 1 miny 3's
Especificaciones de corriente para uso — | sosias 2664 /3634 (HD), . gap y
L y rango de frecuencia
con régimen de sobrecarga normal (ND) A (HD][2114 A
L ) /‘ B0s/s 374 14224
Especificaciones de corriente para uso con Tz I 0-300Hz
regimén de sobrecarga pesada (HD) FABRIGADO NO BRASIL
HECHO EN ERASIL ==
MADE IN BRAZIL ==
c us

890355

LISTED c €
IND. CONT. EQL
2598

(a) Etiqueta de identificacién ubicada en la lateral del convertidor de frecuencia para los modelos en gabinete(CFW-1T)

mEg TR94171853640

7H

Modelo del CFW1TM ——p wop. uri1-01 REV. ¢ 20L<4—— Fecha de fabricacién (Dia-mes-afio)
Nomero material (WEG) ————p> MAT: 11317218 yax 1 40°C (104°Fy¥—— Temperatura ambiente méxima
. . OP.: 1234567830 SERIAL#: 12345878304 N° de serie
Peso neto del convertidor de frecuencia ———p> rEsomEIGHT. 171 kg (377 Ib)
. ” QUTFUT . . -
Datos nominales de entrada (tensién, LINK DC gﬁﬁ\&: Datos nominales de salida (tensién, n® de
n° de fases, corrientes nominales para uso con 0.0.71°VDC fases, corrientes nominales para uso con
e ) 574-830 DC VE oe >
régimen de sobrecarga ND y HD, frecuencia) T T T régimen de sobrecarga normal (ND) y
. . . M_60s/3s 470 /705
Especificaciones de corriente para uso LB L

T T pesada (HD), corrientes de sobrecarga para

20 X ¢
con régimen de sobrecarga normal (ND) /'—59-5115 T T e 1 miny 3 sy rango de frecuencia
VAC 3~

Especificaciones de corriente para uso con

A(ND) 250 a27
regimén de sobrecarga pesada (HD) YCI] = AT
60 5/35 570 f 680
HZ 500 H 0-300 H
;P FABRICADO NOBRASIL =
" HECHO E BRASIL =3
MADE IN BRAZIL —E

B@HS C€
E @@=

(b) Etiqueta de identificacién del CFW-11M la cual estd ubicada en el interior del painél en cual el convertidor estd instalado

Modelo del CFW11 ——» BRCFW110242T4SZ
Nomero material (WEG) ——p 11270533 03H <—— Fecha de fabricacién
SERIAL#: 1234567980 < N° de serie

(c) Etiqueta de identificacién ubicada sobre la HMI

Figura 6.1 - (a) a (c) Etiquetas de identificacién

Una vez verificado el cédigo de identificacién del modelo del convertidor de frecuencia, es preciso interpretarlo
para comprender su significado. Consulte el manual del usuario CFW-11 (Seccién 2.4 — Etiqueta de
Identificacion del CFW-11) y el manual del usuario CFW11 M (Seccién 2.6 — Cémo Especificar el Modelo
del CFW-11M).
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6.1 DATOS DEL CONVERTIDOR DE FRECUENCIA [42]

En ese grupo se encuentran los pardmetros relacionados a las informaciones y caracteristicas del convertidor
de frecuencia, como modelo del convertidor, accesorios identificados por el circuito de control, versién de

software, frecuencia de conmutacién, etc.

P0023 - Version de Software

Rango de 0,00 a 655,35 Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupo de |01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: \—{ 42 Dados del Convertidor ‘

Descripcion:

Indica la versién de software contenida en la memoria FLASH del microcontrolador ubicado en la tarjeta de control.

P0027 - Configuraciéon de Accesorios 1

P0028 - Configuracién de Accesorios 2

Rango de 0000h a FFFFh Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupo de |01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: \—‘ 42 Dados del Convertidor ‘

Descripcién:

Esos pardmetros identifican a través de un cédigo hexadecimal los accesorios que se encuentran instalados en el
modulo de control.

Para los accesorios instalados en los “slots” 1y 2 el cédigo de identificacién es informado en el pardmetro PO027.
En el caso de médulos conectados en los “slots” 3, 4 0 5, el cédigo serd presentado por el parémetro PO028.

La Tabla 6.1 en la pagina 6-3 que sigue presenta los cédigos indicados en estos pardmetros, referente a los
principales accesorios del CFW-11.
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Tabla 6.1 - Cédigos de identificacion para los accesorios del CFW-11

s Cédigo de Identificacién
Nombre Descripcion Slot P0027 P0028
Médulo con 2 entradas analégicas de 14 bits, 2 entradas digitales, 2
IOA-01 salidas analégicas de 14 bits en tensién o corriente, 2 salidas digitales 1 FD-- ----
tipo colector abierto
|OB-0] Médulo con 2 entradas analégicas aisladas, 2 entradas digitales, 2 salidas ana- 1 FA. L
|6gicas aisladas en tensién y corriente, 2 salidas digitales tipo colector abierto
IOC-01 Médulo con 8 entradas digitales aisladas y 4 salidas a relé 1 C1- -
10C-02 I’;/\b?::i)o con 8 entradas digitales aisladas y 8 salidas digitales tipo colector 1 Cs. )
I0OC-03 Médulo con 8 entradas digitales aisladas y 7 salidas digitales de 500 mA 1 Cé-- -
IOE-01 Médulo de Transductores de Temperatura PTC 1 2f5-- -
IOE-02 Médulo de Transductores de Temperatura PT100 1 23-- -
IOE-03 Médulo de Transductores de Temperatura KTY84 1 27- -
ENC.01 Médulo encoder incremental 5 a 12 Vec, 100 kHz, con repetidor de las 9 2 )
sefales del encoder
ENC-02 Médulo encoder incremental 5 a 12 Vee, 100 kHz 2 --C2 —eme
RS-485-01 Médulo de comunicacién serial RS-485 3 - CE-
RS-232-01 Médulo de comunicacién serial RS-232C 8 --- CC--
Médulo de comunicacién serial RS-232C con llave para programacién
RS-232-02 de la memoria FLASH del microcontrolador Pere preg 3 B cC--
CAN/RS-485-01 Médulo de interfaz CAN y RS-485 3 —- CA-
CAN-01 Médulo de interfaz CAN 3 --- CD--
PROFIBUS DE-01 Médulo de interfaz Profibus DP 8 --- C9-
PLCI11 Médulo PLC 1,2y 3 --- )
PROFIBUS DP-05 Médulo de interfaz Profibus DP 4 —- —
DEVICENET-05 Médulo de interfaz DeviceNet 4 - ----0)
ETHERNET IP-05 Médulo de interfaz Ethernet 4 —- —
RS-232-05 Médulo de interfaz RS-232 4 --- ----0)
RS-485-05 Médulo de interfaz RS-485 4 —- —
MMF-03 Médulo de memoria FLASH 5 --- ----2

Para los médulos de comunicacion Anybus-CC (slot 4), médulo PLC11 y para el médulo de memoria FLASH, el
cédigo identificador en PO028 dependeré de la condicién de este accesorio, como presenta la Tabla 6.2 en la
pagina 6-3.

Tabla 6.2 - Formacion de los dos primeros codigos del paradmetro P0028

Bits
7 6 5 | 4 3 2 1 0
.8
15
é é . Médulos Anybus-CC
° = g 01 i M()’(ZU||O Ach.vo 0 0 0 0
3 pgT 10 = Médulo Pasivo
= 3
©
>
2° Cédigo Hexa 1° Cédigo Hexa

M Bit 7: indica la presencia del médulo PLC (0 = sin médulo PLC, 1T = con médulo PLC).

@ Bit 6: indica la presencia del médulo de memoria FLASH (0 = sin médulo de memoria, 1 = con médulo de
memoria).

@) Bits 5y 4: indican la presencia de médulo Anybus-CC activo o pasivo, como sigue.

Tabla 6.3 - Tipo de mddulos

Bits
5 4 Tipo de Médulo Nombre
0 1 Activo PROFIBUS DP-05, DEVICENET-05, ETHERNET IP-05
1 0 Pasivo RS-232-05, RS-485-05

Bits 3, 2, 1y O: son fijos en 0000, y forman siempre el cédigo “0” en haxadecimal.

Eiemplo: Para un convertidor de frecuencia equipado con los médulos IOA-01, ENC-02, RS-485-01, PROFIBUS DP-05
y médulo de memoria FLASH, el cédigo en hexadecimal presentado en los pardmetros PO027 y PO028 es FDC2 y
CE50 (Tabla 6.4 en la pagina 6-4).
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Tabla 6.4 - Eiemplo de los dos primeros caracteres del cédigo presentado en P0028 para PROFIBUS DP-05 y médulo de
memoria FLASH

7 6 5 4 3 2 1 0
0 1 0 1 0 0 0 0
5 0
P0029 - Configuracién del Hardware de Potencia
Rango de Bit 0 a 5 = Corriente Nom. Padrén:
Valores: Bit 6 y 7 = Tensién Nom.

Bit 8 = Filtro EMC

Bit 9 = Relé Seguridad

Bit 10 = (0)24V/(1)Link DC

Bit 11 = Hardware Especial DC
Bit 12 = IGBT Frenado

Bit 13 = Especial

Bit 14 y 15 = Reservado

Propiedades: RO
Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: ‘—| 42 Dados del Convertidor |

Descripcion:
Semejante a los pardmetros PO027 y PO028, el pardmetro PO029 identifica el modelo del convertidor de frecuencia
y los accesorios presentes. La codificacién es formada por la combinacién de digitos binarios, y presentados en la

HMI en formato hexadecimal.
Los bits que componen el cédigo estén detallados en la Tabla 6.5 en la pagina 6-4.

Tabla 6.5 - Formacion del cddigo del pardmetro P0029

Bits

15 14 13 12 | 1 10 9 8 | 7 | 6 5 | 4 1 3] 2] 1 [o
K :E 85 T Tension:
B8 c38/ 23| 2 |00=200.240V ‘

1 1 0 O] S 0 8 S < Z Ej = 01 = 380...480V Corriente
6§+ £918¢%| & |10=500.600V
o < © |11 =660..690 V

4° Cédigo Hexa 3° Cédigo Hexa 2° Cédigo Hexa | 1° Cédigo Hexa

Bits 14 y 13: son fijos en 1100, y forman siempre en cédigo “C” en hexadecimal.
Bit 12: sefaliza la presencia del IGBT de frenado reostdtico (0 = con IGBT de frenado, 1 = sin IGBT de frenado).

Bit 11: indica si el convertidor estd equipado con el “hardware especial DC” (opcional) (1 = CFW11 con hardware
especial DC, 0 = para los demds modelos de convertidores).

Bit 10: indica si el convertidor de frecuencia posee convertidor CC/CC para alimentacién externa de 24 Vcc de la
electrénica (0 = con convertidor CC/CC, 1 = sin convertidor CC/CC 24 Vcc);

Bit 9: indica la presencia de relé de seguridad (O = sin relé de seguridad, 1 = con relé de seguridad);

Bit 8: Indica se el convertidor de frecuencia estd equipado con filtro supressor de RFI (0 = sin filtro RFI,
1 = con filtro RFI);

Bits 7 y 6: indican la tensién de alimentaciéon del convertidor (00 = 200...240 V, 01 = 380...480 V);
Bits 5, 4, 3, 2, 1 y 0: en conjunto con los bits indicadores de la tensién (7 y 6), indican la corriente nominal del

convertidor de frecuencia (ND). La Tabla 6.6 en la pagina 6-5 que sigue presenta las condiciones disponibles
para estos bits.
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Tabla 6.6 - Codificacion de la corriente para el pardmetro P0029

. Bits Bits
Mecénica Tenséo Corrente

7 6

2 A*
6 A*
7 A*
10A
7A
10A
13A
16 A

24 A
B 200... 240V 0 0 28 A
335A

45 A
C 54 A
70 A

86 A
105 A

180 A
E 211 A
142 A

3,6 A
5A
A 7A
10A
13,5 A

17A
B 24 A
31 A

38 A
C 45 A
585A

70,5 A
88 A

105 A
142 A
E 380... 480V 0 1 180 A
211 A
226 A

242 A
312 A
370 A
477 A

515A
760 A
G 601 A
720 A
760 A

795 A
877 A
1062 A
1141 A

e bl bl Bl Bl B Bl Bl Bl Bl Bl Bl Bl [o) (o) (o) (o) (o) (o) (o] (o) (o) (o] (o] (o) (o] (o} (o] (o] (o) (o] (o] (o] (o) (o] (o] (o} (o) (o] (ol [eo)|e]) (o} (o] (o) (o) o} (o]} (a) (@16, |

bt bl il el Bl el el Bl Bl Bl Bl Bl Bl Bl Bl Bl Bl Bl (o) (o] (o) (o) (o] (o) (o) (o] ol (o] (el el (e] Pl g Bl Bl Bl (ol (o) (o] (ol (o) o) (o] (o] (o) (o) (o) o] (o) [ F N

e bl bl Bl Bl Bl Bl (e Pl ol o} flel o) (o) (ol (o} (el(e) P bl Bl bl (o] el (el b ol o] (o} (o) (o] (o] (el (o) (ol (e] E Pl bl Eol B b (ol (o] (o) (o) (o) (e} (e} (e § V)

—|—=|=—=O|0|O|—|O|l0|O|/O|O|—|O|O0|O|O|—|—|OO|O|—=—O|—|—|OlO|O|—|OO|0|O|—=|—|—|OOO|—|—|—— OO0 ON
—|—=|OolOo|—=|—|Oo|—lOo|—=|—lOo|Oo|Oo|— |~ OOl |O|—=I—I—|—I—Io|o|Oo|—|O|O|l0|——|C|O|— OO~ OO|—|— OO~ |—|O|O|—=
—|lOo|—=Oo|—|Oo|—=|—|lOo|—|Oo|—|O|O|—|O|—|O|—|Oo|—Oo|—|—Oo|Oo|—|Oo|O|—|O|lO0|—=|O|—|O|O|—|O|O0|—|O|—|O|—|O|—|O|—|O|O
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Bits

0
0
0
0
0
0
0
0
0
0
1
1
1
1

0
0
0
0
0
0
0
0
0
0
1
1
1
1

Corrente

2,9 A
4,2 A

7A
10A

12A

17 A

22 A

27 A

32 A

44 A

2,9A
4,2A

7A
10A

12A

17A
22 A

27 A

32 A

44 A

53 A

63 A

80 A

107 A
125 A
150 A
170 A
216 A
289 A
315 A
365 A
435 A
427 A
584 A
625 A
758 A
804 A
2,9 A
4,2A

7A
8,5A

1TA

15A
20 A

24 A

30A

35 A

46 A

54 A

73 A

100 A
108 A
130 A
147 A
195 A
259 A
259 A
312 A
365 A
427 A
478 A
518 A
628 A
703 A

1

Bits

1

1

Tensdo

500... 600V

660... 690V

Mecénica

* Modelos con alimentacién monofdsica/trifasica.
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Eiemplo: Para un CFW-11de 10 A, 380...480 V, con filtro supresor de RFI, sin relé de seguridad y sin alimentacién externa
de 24 Vcc, el cédigo hexadecimal presentado en la HMI para el pardmetro P0029 es C544 (consulte la Tabla 6.7 en la
pagina 6-7).

Tabla 6.7 - Ejemplo de cddigo en P0029 para un modelo especifico del convertidor de frecuencia

IS5 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

1 1 0 0 0 1 0 1 0 1 0 0 0 1 0 0
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P0295 - Corriente Nominal de ND/HD del Convertidor de Frecuencia

Rango de /3,6 A Padrén:

Valores:

135A/11TA
16 A/13A
17A/13,5A
4A/19A
A/20A
A/ 24 A
A/25A
5A/28A
A/33A
A
A
A

oo

1

’

SA/6TA

OO0 AMOTIO100W

27 A/ 340 A
70 A/ 380 A
11T A/ 646 A
893 A/ 722 A
1217 A/ 969 A
1340 A/ 1083 A
1622 A/ 1292 A
1786 A/ 1444 A
2028 A/ 1615 A
2232 A/ 1805 A
2A/2A
640 A/ 515A
1216 A/ 979 A
1824 A/ 1468 A
2432 A/ 1957 A
3040 A/ 2446 A
600A/515A
1140A /979 A
1710 A/ 1468 A
2280 A/ 1957 A
2850 A/ 2446 A
105A/88A
142A/115A
180A /142 A
211 A/180A
242 A /211 A
312 A /242 A
370A /312 A
477 A/ 370 A
515A /477 A
6
7
2
4
7
8

ORADN—00DONNOOADNMNWWWNNN

01 A/515A
20A /560 A
9A/2.7A
2A/3.8A
A/65A
S5A/TA

— O VOONOCOEAWN—OVIONOTOUORAWN—"OVIONOTURAWN—"OVONOUORAWN—"OVONOUOBAWN—OOVONOOIAWN—O

OO OO OO OARABSADMDMDIMDAMDADADAMDNMNOLDWWWWWWWWWNNNNNNNNNN-———— —= — — — ——
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(@)

N 00O OOMOOWOMAONNNNNNNNINOONONONONON O O
O VONOCOUOBEWN—OVIONOTOPAWN—OVIONOOI~WN

OO WN

O O O 0O 0O 0O 0 0 O
oo =

O
Il
N
~
N
>
~
w
©
©
>

100 = 700 A/ 515 A
101 = 1330 A/ 979 A
102 = 1995 A/ 1468 A
103 = 2660 A/ 1957 A
104 = 3325 A/ 2446 A
105 =795A/ 637 A
106 = 877 A/715A
107 = 1062 A/ 855 A
108 = 1186 A/ 943 A
109 = 584 A/ 504 A
0 78 A/ 410 A

11 4
11 6
11 5
11 7
11 6
11 8
11 7
11 7
11 7
11 2

NV ONONOT A WN —

Propiedades: RO
Grupo de |01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: \—{ 42 Dados del Convertidor ‘
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Descripcion:

Este pardmetro presenta la corriente nominal del convertidor de frecuencia para el régimen de sobrecarga normal
(ND) y para el régimen de sobrecarga pesada (HD). El modo de operacién del convertidor, si HD o ND, es definido
por el contenido de P0298.

P0296 - Tension Nominal de la Red

Rango de
Valores:

Propiedades:

Grupos de

Acceso via HMI:

Descripcién:

0 = 200...240V
1 =380V

2 =400-415V
3 =440-460V
4 =480V
5=500-525V
6 =550-575V
7 =600V

8 = 660690V
CFG

|01 GRUPOS PARAMETROS |

\—{ 42 Dados del Convertidor ‘

Padrén:

Ajuste de acuerdo con la tensién de alimentacion del convertidor de frecuencia.

De
acuerdo
con el
modelo del
convertidor

El rango de ajuste permitido depende del modelo del convertidor de frecuencia conforme Tabla 6.8 en la pagina 6-10,
la cual también presenta el ajuste padrén de fébrieca.

4 R
& iNOTA!
Cuando ajustado via HMI, este pardmetro puede modificar automdticamente los siguientes pardmetros:
L PO151, PO153, PO185, PO190, PO321, P0322, P0323 y PO400. )
s N
& iNOTA!
Cuando el parémetro es modificado de P0296=5, 6 o 7 para P0296=8 o viceversa, podré
alterar automdticamente el ajuste de los pardmetros: P0029, PO135, PO156, PO157, PO158,
L P0290, P0295, P0297, P0401 y PO410. )

Tabla 6.8 - Ajuste de P0296 de acuerdo con el modelo del convertidor de frecuencia CFW-11

Modelo del Convertidor Rango de ajuste Ajuste padrén de fabrica
200-240 V 0 = 200...240 V 0
1 =380V
2 =400 -415V
380480V 3 = 440 - 460V 3
4 =480V
5=1500-525V
500-600 V 6 =550-575V 6
7 =600V
660-690 V 8 = 660 - 690V 8
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P0297 - Frecuencia de Conmutacién

Rango de 0=1,25kHz Padrén: De acuerdo

Valores: 1 =2,5kHz con el
2 =5,0 kHz modelo del
3 =10,0 kHz convertidor
4 =2,0 kHz

Propiedades: CFG

Grupos de |01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: \—{ 42 Dados del Convertidor ‘

Descripcién: a

Consulte los datos de la corriente permitida para frecuencia de conmutacién, distintas del padrén de fébrica en las
tablas disponibles en el Capitulo 8 - Especificaciones Técnicas del manual del usuario del CFW-11.

La frecuencia de conmutacién del convertidor de frecuencia puede ser ajustada de acuerdo con las necesidades
de la aplicacién.

Frecuencia de conmutacién mds altas implican en menor ruido acUstico en el motor, sin embargo, elegir la
frecuencia de conmutacién resulta en un compromiso entre el ruido acUstico en el motor, las perdidas en el IGBTs
del convertidor y las méximas corrientes permitidas.

La reduccién de la frecuencia de conmutacién reduce los efectos relacionados a la instabilidad del motor, que
ocurren en determinadas condiciones de aplicacién. También reduce las corriente de fuga para a tierra, pudiendo
evitar la actuacién de las fallas FO74 (Falta a Tierra) o FO70 (Sobrecorriente o cortocircuito en la salida).

Obs.: La opcién 0 (1,25 kHz) solo es permitida para los tipos de control V/f, VWW o VWW PM (P0202 = 0, 1, 2,
50 8).

& iNOTA!
En caso de que la opcién seleccionada no sea permitida, serd mostrada en la HMI el mensaije:
“P0297 y P0296 Incompatibles”, y el estado del convertidor serd modificado para: “Config.”, y
PO006 = Configuracién. Las incompatibilidades entre P0296 y P0297 son mostradas en la opcién
37 de la Seccién 5.7 INCOMPATIBILIDAD DE PARAMETROS en la pagina 5-12 de este manual.

P0298 - Aplicacion

Rango de 0 = Uso Normal (ND) Padrén: 0
Valores: 1 = Uso Pesado (HD)

Propiedades: CFG

Grupos de |01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: \—{ 42 Dados del Convertidor ‘

Descripcion:

Ajuste el contenido de este pardmetro de acuerdo con la aplicacién.

El régimen de sobrecarga normal (ND) define la corriente maxima para operacién continua (Inom-ND) y la so-
brecarga de 110 % por 1 minuto. Debe ser utilizado para accionamiento de motores que no estén sujetos en la
aplicacién a par (torque) elevado en relacién a su par (tforque) nominal, cuando trabajar en régimen permanente,
en el arranque, en la aceleracién o desaceleracién.

El regime de sobrecarga pesada (HD) define la corriente mdxima para operacién continua (Inom-HD) y la sobre-
carga de 150 % por 1 minuto. Debe ser utilizado para accionamiento de motores que estén sujetos en la aplica-
cién a par (forque) elevados de sobrecarga en relacién a su par (torque) nominal, cuando operar en velocidades
constantes, en el arranque, en la aceleracién o desaceleracion.

Las corrientes Inom-ND y Inom-HD son presentadas en P0295. Para més detalles referentes a estos dos régimen
de operacién, consulte el Capftulo 8 - Especificaciones Técnicas del manual del usuario CFW-11.
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7 PUESTA EN MARCHA Y AJUSTES

Para poner en marcha en los diversos tipos de control, partiendo de la programacién padrén de fébrica,

consulte las siguientes secciones:

- Seccién 9.5 PUESTA EN MARCHA EN EL MODO DE CONTROL V/F en la pagina 9-15.

- Secciéon 10.3 PUESTA EN MARCHA EN EL MODO DE CONTROL WW en la pagina 10-4.

- Seccién 11.9 PUESTA EN MARCHA EN LOS MODOS DE CONTROL VECTORIAL SENSORLESS Y CON
ENCODER en la pagina 11-37.

- Seccién 12.8 PUESTA EN MARCHA DEL MODO DE CONTROL VECTORIAL PM en la pagina 12-16.

- Seccién 13.6 PUESTA EN FUNCIONAMIENTO EN MODO VWW PM en la pagina 13-9.

Para utilizar parémetros previamente cargados, consulte la Seccién 7.1 PARAMETROS DE BACKUP [06] en

la pagina 7-1 descrita a seguir:

7.1 PARAMETROS DE BACKUP [06]

Las funciones de BACKUP del CFW-11 permiten que se guarde el contenido de los pardmetros actuales
del convertidor de frecuencia en una memoria especifica, o viceversa (sobrescribiendo los pardmetros
actuales con el contenido de la memoria). Ademds de eso, hay una funcién exclusiva para actualizacién

del software, a través del Médulo de Memoria FLASH.

P0204 - Carga / Guarda Pardmetros

Rango de 0 = Sin funcién Padréon: 0
Valores: 1 = Sin funcién
2 = Reset P0045
3 = Reset PO043
4 = Reset PO044
5 = Carga WEG 60 Hz
6 = Carga WEG 50 Hz
7 = Carga Usuario 1
8 = Carga Usuario 2
9 = Carga Usuario 3
10 = Salva Usuario 1
11 = Salva Usuario 2
12 = Salva Usuario 3
Propiedades: CFG
Grupos de 06 PARAMETROS BACKUP

Acceso via HMI:

Descripcion:

Posibilita salvar los pardmetros actuales del convertidor en una regién de memoria EEPROM del modulo de control

o, al revés, cargar los pardmetros con el contenido de esa regién. Permite también poner a cero los contadores de
Horas Habilitado (PO043), kWh (P0044) y Horas del Ventilador Encendido (PO045). La Tabla 7.1 en la pagina 7-2
describe las acciones realizadas por cada opcién.
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Tabla 7.1 - Opciones del pardmetro P0204

P0204

Accién

Sin funcién: ninguna accién

Reset P0045: pone a cero el contador de horas del ventilador encendido

Reset P0043: pone a cero el contador de horas habilitado

Reset P0044: pone a cero el contador de kWh

Carga WEG 60 Hz: carga los pardmetros padrén de fébrica en el convertidor de frecuencia con los ajustes de fabrica para 60 Hz

Carga WEG 50 Hz: carga los parémetros padrén de fébrica en el convertidor de frecuencia con los ajustes de fdbrica para 50 Hz

Carga Usuario 1: carga los pardmetros actuales del convertidor con el contenido de la memoria de pardmetros 1

Carga Usuario 2: carga los pardmetros actuales del convertidor con el contenido de la memoria de pardmetros 2

Carga Usuario 3: carga los pardmetros actuales del convertidor con el contenido de la memoria de parémetros 3

Guarda Usuario 1: transfiere el contenido actual de los pardmetros del convertidor de frecuencia para la memoria de pardmetros 1

Guarda Usuario 2: transfiere el contenido actual de los pardmetros del convertidor de frecuencia para la memoria de parémetros 2

Guarda Usuario 3: transfiere el contenido actual de los parémetros del convertidor de frecuencia para la memoria de pardmetros 3

Para cargar los pardmetros de Usuario 1, Usuario 2 y/o Usuario 3 para la regiéon de operacién del CFW-11,

Memoria
Usuario 1

A
b( z

a9

Q

. Ajuste de
Pardmetros |po204=5 o 6 | ‘
actuales del 2:0 bdFIC,G

A rtid padrén
Qb‘// convertidor Weo)

Memoria

Memoria QP
© Usuario 2

Usuario 3

Figura 7.1 - Transferencia de pardmetros

(PO204 = 7, 8 0 9) es necesario que estas regiones tengan sido previamente guardadas.

La operacién de cargar una de estas memorias, también puede ser realizada via entradas digitales (DIx). Consulte

el ftem 15.1.3 Entradas Digitales [40] en la pagina 15-12 para mds detalles referentes a esta programacién

(P0204=10, 11 0 12).

=

iNOTA!

Cuando P0204 = 5 o 6, los pardmetros P0201 (ldioma), P0295 (Corriente nominal), P0296
(Tensién nominal), P0297 (Frecuencia de conmutacién), PO308 (Direccién serial), P0O352
(Configuracién de los ventiladores) y PO359 (Estabilizaciéon de la corriente del motor), no serdn
modificados por el padrén de fabrica.
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P0317 - Start-up Orientado

Rango de 0 = No Padréon: 0
Valores: 1 = Si

Propiedades: CFG

Grupos de | 02 START- UP ORIENTADO

Acceso via HMI:

Descripcion:

Cuando este pardmetro es alterado para “1” se inicia la rutina de Start-up Orientado. EIl CFW11 pasa al estado

“CONF” que es indicado en la HMI. Dentro del Start-up Orientado el usuario tiene acceso solamente a los
pardmetros importantes de configuracién del CFW11 y del motor para el tipo de control a ser utilizado en la
aplicacién. Para mayores detalles en la utilizacién de este pardmetro consulte las siguientes secciones:

- Seccién 10.3 PUESTA EN MARCHA EN EL MODO DE CONTROL WW en la pagina 10-4.

- Seccién 11.9 PUESTA EN MARCHA EN LOS MODOS DE CONTROL VECTORIAL SENSORLESS Y CON
ENCODER en la pagina 11-37.

- Seccién 12.8 PUESTA EN MARCHA DEL MODO DE CONTROL VECTORIAL PM en la pagina 12-16.

- Seccién 13.6 PUESTA EN FUNCIONAMIENTO EN MODO VWW PM en la pagina 13-9.

P0318 - Funcién Copy Memory Card

Rango de 0 = Inactiva Padréon: 0
Valores: 1 = Convertidor - Memory Card
2 = Memory Card — Convertidor
Propiedades: CFG
Grupos de | 06 PARAMETROS BACKUP

Acceso via HMI:

Descripcion:
Esa funcién permite salvar el contenido de los pardmetros de escrita del convertidor en el Médulo de Memoria
FLASH (MMF), o viceversa, y puede ser usada para transferir el contenido de un convertidor para otro.

Tabla 7.2 - Opciones del pardmetro P0318
P0O318 Accion

0 Inactiva: ninguna accioén

1 Convertidor - Mem Card: transfiere el contenido actual de los parémetros del convertidor para el MMF
MemCard — Convertidor: transfiere el contenido de los pardmetros almacenados en el MMF para la farjeta de
2 control del convertidor. Luego de concluida la transferencia ocurriré el reset del convertidor de frecuencia. El
contenido del PO318 refornard para “0”

Para almacenar los pardmetros del convertidor en un médulo de memoria FLASH, es posible repasarlo a otro
convertidor a través de esa funcién. Sin embargo, si los convertidores fueren de modelos distintos o con versiones
de software incompatibles, la HMI exhibirg el mensaje: “Médulo de Memoria FLASH con pardmetros invélidos” y no

se permitird la copia.
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iNOTA!
Valida para PO318 = 1.

Durante la operacién del convertidor de frecuencia, los pardémetros modificados son guardados en
el médulo de memoria FLASH independientemente del comando del usuario. Eso garantiza que el
MMF tendrd siempre una copia actualizada de los pardmetros del convertidor.

\ J
s . B
iNOTA!
Valida para P0318 = 1.
Cuando el convertidor es energizado y el médulo de memoria esta presente, el contenido actual
de sus pardmetros es comparado con el contenido de los pardmetros guardados en el MMF vy,
caso sea distinto, serd exhibida en la HMI el mensaje “Médulo Memoria FLASH con pardmetros
distintos”, luego de 3 segundos, el mensaje es substituido por el mend del pardmetros PO318. El
usuario tiene la opcién de sobrescribir el contenido del médulo de memoria (haciendo PO318)
o de sobrescribir los pardmetros del convertidor (haciendo PO318 = 2), o todavia ignorando el
mensaje programado P0318 = 0.
. J
s . N
ﬁ: iNOTA!
Al utilizar la tarjeta de comunicacién de red, funcién SoftPLC o tarjeta PLC11 se recomenda ajustar
el parémetro P0O318 = 0.
\ J
P0319 - Funcién Copy HMI
Rango de 0 = Inactiva Padrén: 0
Valores: 1 = Convertidor > HMI
2 = HMI — Convertidor
Propiedades: CFG
Grupo de | 06 PARAMETROS BACKUP

Acceso via HMI:

Descripcioén:

La funcién Copy HMI es semejante a la funcién anterior, y también es utilizada para transferir el contenido de
los pardmetros de un convertidor para otro(s). Los convertidores de frecuencia precisan tener la misma versi-
6n de software. Si las versiones son diferentes al programar P0319 = 2 en la HMI serd exhibida el mensaje:
"versién de software incompatible", durante 3 segundos. Luego del mensaje ser quitado del HMI, el contenido
de PO319 retorna para cero.

Tabla 7.3 - Opciones del pardmetro PO319
P0319 Accién

0 Inactiva: ninguna accién

Convertidor — HMI: transfiere el contenido actual de los parémetros del convertidor y de las memorias del usuério 1/2/3
para la memoria no voldtil de la HMI (EEPROM). Los pardmetros actuales del convertidor permanecerdn inalterados.

HMI — Convertidor: transfiere el contenido de la memoria no voldtil de la HMI (EEPROM,) para los pardmetros actuales del
2 convertidor y para las memorias del usuario 1/2/3. Luego de concluido la transferencia, ocurrird el reset del convertidor de

frecuencia.™
(1) El contenido de PO319 regresa para cero.

1

7-4 | CFW-11



Puesta en Marcha y Ajustes

f iNOTA!
Caso la HMI tenga sido previamente cargado con los pardmetros de una version “distinta” de aquella
del convertidor para el cual ella esta intentando copiar los pardmetros, la operacién no serd efectuada
y la HMI indicard la falla FO82 (Falla en la Funcién Copy). Comprendiese por versién “distinta”

aquella que son diferentes en “x” o “y”, suponiendo que la numeracién de las versiones de software

L sea descripta como Vx.yz. )

Ejemplo: Version V1.60 — (x = 1,y = 6 y z = 0) previamente almacenado en la HMI.

® Version del Convertidor: V1.75 —» (xX' =1,y =7yz =5)
PO319 =2 — FO82 [y = 6) > (y = 7)]

Versién del Convertidor: V1.62 > (X' =1,y = 6éyz = 2)
P0319 = 2 — copia normal [y = 6) = (y' = 6)] y [(x

—
—
>
—
—

Para copiar los pardmetros de un convertidor para el otro, se debe proceder del siguiente modo:
1. Conectar la HMI en el convertidor que se desea copiar los pardmetros (Convertidor A).
2. Hacer PO319=1 (Convertidor — HMI) para transferir los pardmetros del Convertidor A para la HMI.

3. Presionar la tecla “soft key” derecha para “Salvar”. PO319 volverd automdticamente para “0” (Inactival),

cuando la transferencia se encuentra concluida.
4. Desligar la HMI del convertidor.
5. Conecte esta misma HMI en el convertidor para el cual se desea transferir los pardmetros (convertidor B).

6. Colocar P0319=2 (HMI — Convertidor) para transferir el contenido de la memoria no voldtil de la HMI

(EEPROM conteniendo los pardmetros del Convertidor A) para el Convertidor B.

7. Presionar la tecla “soft key” derecha “Salvar”. Cuando PO319 volver para “0” la transferencia de los

pardmetros fue concluida.
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A partir de este momento los convertidores “A” y “B” estardn con el mismo contenido de los pardmetros.

Observacién:
En el caso de los convertidores “A” y “B” no sean del mismo modelo, verifique los valores P0296 (Tensién

Nominal) y P0297 (Frecuencia de Conmutacién) en el Convertidor “B”.

® Silos convertidores “A” y “B” accionaren motores distintos, verificar los pardmetros del motor del Convertidor
IIB/I

8. Para copiar el contenido de los parémetros del Convertidor “A” para otro convertidor, repetir los mismos

procedimientos 5 a 7 arriba.

CONVERTIDOR CONVERTIDOR
A B
Parémetros Pardmetros
*
CONV. - HMI HMI - CONV.
¥
................... >
EEPROM EEPROM
HMI HMI

Figura 7.2 - Copia de los pardmetros del “Convertidor A" para el “Convertidor B”

ﬁb iNOTA!
Mientras la HMI se encuentra realizando el procedimiento de lectura o escrita, no es posible operarla.

P0600 - Actualizacion de Firmware

Rango de 0 = Inactiva Padréon: O
Valores: 1 = Convertidor -> Memory Card
2 = Memory Card -> Convertidor
Propiedades: CFG
Grupo de 06 PARAMETROS BACKUP

Acceso via HMI:

Descripcién:
Esa funcién permite guardar el firmware del convertidor en el Médulo de memoria Flash (MMF), o cargar el
firmware del MMF en el convertidor.

Tabla 7.4 - Opciones del pardmetro P0600
P0600 Acciéon

0 Inactiva: ninguna accién

Convertidor -> MemCard: guarda el firmware del convertidor en el MMF. Al iniciar ese proceso el convertidor pasa a
config y al finalizar el pardmetro P0600 vuelve a O autométicamente

MemCard -> Convertidor: carga el firmware del MMF en el convertidor. Al iniciar el proceso, el inversor va a config
2 y despliega el mensaje “Actualizacion de firmware no apagar el convertidor” seguido de otro mensaje “HMI indicard
comunicacién perdida”. Al final, el convertidor retomaré la comunicacién y P0600 volverd a O automdticamente
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8 MODOS DE CONTROL DISPONIBLES
8.1 MODOS DE CONTROL

El convertidor de frecuencia alimenta el motor con tensién, corriente y frecuencia variables, a través de las
cuales, se consigue hacer el control de la velocidad del motor. Los valores aplicados al motor siguen una
estrategia de control, la cual depende del tipo de control seleccionado y de los ajustes de los pardmetros

del convertidor.

Elija el tipo de control en funcién de las exigencias estdticas y dindmicas de torque (par) y velocidad de la

carga accionada.
Tipos de control y principales caracteristicas:

® V/f: control escalar; modo més simples de control por tensién/frecuencia impuesta; regulacion de

velocidad en lazo abierto o con compensacién de deslizamiento (programable); permite operacién

multimotor.

M VVW: Voltaje Vector WEG; control estético de velocidad mds exacto que el V/f; ajustase autométicamente
a las variaciones de red, y también a los variaciones de carga, sin embargo no presente respuesta

dindmica répida.

® Vectorial sensorless: control orientado por el campo; sin sensor de velocidad en el motor; apto para
accionar motor padrén; control de velocidad en el rango 1:100; exactitud de 0,5 % de la velocidad

nominal en el control de la velocidad; alta dindmica de control.

® Vectorial con encoder: control orientado por el campo; necesita encoder en el motor y médulo de
interfaz para encoder en el convertidor (ENC-1 o ENC-2); control de la velocidad hasta “O rpm”;
exactitud estdtica de 0,01 % de la velocidad nominal en el control de la velocidad; alto desempefo

estdtico y dindmico del control de velocidad y torque (par).

=

Vectorial con encoder para motor PMSM: necesita de encoder incremental en el motor y del médulo
de interfaz para el encoder en el convertidor de frecuencia (ENCT1, ENC2 o PLC11).

M Vectorial sensorless para motor PMSM: sin sensor de velocidad en el motor; control de velocidad

en el rango 1:100.

=

VVW para motor PMSM: (Voltage Vector WEG for Permanent Magnet) utiliza un método de control
basado en la técnica del control vectorial orientado por la tensién para motores a imanes permanentes,

con buen desempefio para sistemas con dindmicas lentas.

En los Capitulo 9 CONTROL ESCALAR (V/F) en la pagina 9-1, Capitulo 10 CONTROL VWW en la pagina
10-1, Capitulo 11 CONTROL VECTORIAL en la pagina 11-1, Capitulo 12 CONTROL VECTORIAL PM
en la pagina 12-1 y Capitulo 16 FRENADO REOSTATICO en la pagina 16-1 estén descritos en detalles,
cada un de estos tipos de control, los pardmetros relacionados y orientaciones referente a la utilizacién de

cada un de estos modos.
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9 CONTROL ESCALAR (V/F)

Se trata de un control simple basado en una curva que relaciona la frecuencia y la tensién de salida. El
convertidor funciona como una fuente de tensién generando valores de frecuencia y de tensién de acuerdo
con esta curva. Es posible el ajuste de esta curva, para motores 50 Hz o 60 Hz o especiales, a través de la

curva V/f ajustable. Consulte el diagrama de bloques en la Figura 9.1 en la pagina 9-1.
La ventaja del control V/f es, debido su simplicidad, la necesidad de pocos ajustes. La puesta en marcha
es répida y sencilla y el ajuste padrén de fdbrica, en general, necesita de poca o ninguna modificacién.

P0202=Tipo de Control
v P0202=0 0 1=V/f

A
PWM
PO136
vV = PWM
Referencia Total f » >
> Velocidad
(Consulte la Figura 15.9
en la pagina 15-35) Va P0202=2=V/t Ajustable
__________ : f JK
I
I
----- I
I
I
I
1

PO146 PO145

Veloc.
\%
Referencia ) .
|, = Corriente de Salida
\% \ Transt. < Py
PO137 PO138
BOOST de
Torque (Par)
Automdtico
Compensacién de
Veloc. Veloc. | Deslizamiento .
| activa

L1 [

Figura 9.1 - Diagrama de Bloques del control V/f

El control V/f o escalar es recomendado para los siguientes casos:

® Accionamiento de varios motores con el mismo convertidor (accionamiento multimotor).
Corriente nominal del motor es menor que 1/3 de la corriente nominal del convertidor.

M El convertidor, para propésitos de testes, es conectado sin motor, o con un motor pequefo sin carga.

El control escalar también puede ser utilizado en aplicaciones que no exijan respuestas dindmicas rapidas,
exactitud en la regulacién de velocidad o alto torque (par) en el arranque (el error de velocidad serd funcién
del deslizamiento del motor; caso se programe P0O138 — deslizamiento nominal — es posible conseguir

exactitud de aproximadamente 1 % en la velocidad nominal con la variacién de carga).
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9.1 CONTROL V/F [23]

P0136 - Boost de Torque (Par) Manual

Rango de 0a9 Padrén: De acuerdo

Valores: con el
modelo del
convertidor

Propiedades: V/fy VWW PM

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |_| 23 Control V/F |

Descripcion:

Actla en bajas velocidades, aumentando la tensién de salida del convertidor para compensar la cafda de tensién

en la resistencia del estatorica del motor, a fin de mantener el torque (par) constante.

El ajuste 6ptimo es el menor valor de PO136 que permite el arrancar el motor de modo satisfactorio. Valores mayores
que el necesario ird incrementar demasiadamente la corriente del motor en bajas velocidades, pudiendo llevar el

convertidor a una condicién de falla (FO48, FO51, FO71, FO72, FO78 o F183) o alarma (A046. A047, AO50 0 A110).

Tensién de Salida

A

Nominal

1/2 Nominal

—» Velocidad

Figura 9.2 - Efecto de P0136 en la curva V/f (P0202 =00 1)

qﬁm iNOTA!
Para las mecdnicas mayores que C el valor estdndar es 0. Para las otras el valor estdndar es 1.
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P0137 - Boost de Torque (Par) Automdatico

Rango de 0,00 a 1,00 Padrén: 0,00
Valores:

Propiedades: V/fy VWW PM

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Accesos via HMI: |_| 23 Control V/F |

Descripcion:
El boost de Torque (Par) Automdtico compensa la caida de tensién en la resistencia estatorica en funcién de la
corriente activa del motor.

Los criterios para el ajuste de PO137 son los mismos que lo del pardmetro PO136.

+ Tensién
. . I xR ;
Referencia de Velocidad L 5 Aplicada al
PO136
Motor
+

xR
Corriente Activa ) - > Autor);éﬂco
de Salida PO137

PO139

Figura 9.3 - Diagrama de Bloques boost de forque (par)

Tensién de Salida
A

Nominal |==========m==mcmmme e

1/2 Nominal |r--cccoco_

Regién de /

Compensacién

&
|

» Velocidad

N

nom/2 nom

Figura 9.4 - Efecto de P0137 en la curva V/f (P0202 = 0...2)
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P0138 - Compensacion de Deslizamiento

Rango de -10,0a +10,0 % Padrén: 0,0 %
Valores:

Propiedades: V/A

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |_| 23 Control V/F |

Descripcién:

El pardmetro PO138 es utilizado en la funcién de compensacién de deslizamiento del motor, cuando ajustado para
valores positivos. En este caso, compensa la caida en la rotacién debido la aplicacién de carga en el eje.

Incrementa la frecuencia de salida en funcién del aumento de la corriente activa del motor.
El ajuste en PO138 permite regular con exactitud la compensacién de deslizamiento. Una vez ajustado PO138 el
convertidor ir4 mantener la velocidad constante mismo con variaciones de carga a través del ajuste automdtico

de la tensién y de la frecuencia.

Valores negativos son utilizados en aplicaciones especiales donde se desea reducir la velocidad de salida en funcién

del aumento de la corriente del motor.

Eiemplo: distribucién de cargas en motores accionados en paralelo.

Referencia Total +~
(consulte la Figura 9.1 en la pagina 9-1) - Velocidad

+

Corriente Compensacién del AF
Activa de ———p| > g

. Deslizamiento

la Salida

PO139 PO138

Figura 9.5 - Diagrama de Bloques de la Compensacion de Deslizamiento

A Tension de Salida

(funcién de la
carga en el
4 AF motor)

P Velocidad

nom

Figura 9.6 - Curva V/f con compensacion de deslizamiento

9.4 | CFW-11



Control Escalar (V/F)

~

% Para el ajuste del parametro PO138 de forma a compensar el deslizamiento del motor:

de utilizacién.

3) Aplique carga nominal en el equipo.

vacio (sin carga en el eje del motor).

Vs

1) Accione el motor a vacio con velocidad aproximadamente igual a la mitad del rango de velocidad

2) Haga la medicién de velocidad del motor o a través del equipo con medidor de rotacién (tacémetro).

4) Incremente el pardmetro PO138 hasta que la velocidad alcance el valor medido anteriormente a

J

SR

5 INOTA!
No utilizado si P0202 = 8 (Control VWW PM).

|

P0139 - Filtro de la Corriente de Salida (Activa)

Rango de 0,00 16,05 Padrén: 0,2 s
Valores:

Propiedades: V/fy VVW

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |_| 23 Control V/F |

Descripcion:

Ajusta la constante de tiempo del filtro de la corriente activa.

Utilizada en las funciones de Boost de Torque (Par) Automdtico y Compensacién de Deslizamiento. Consulte la

Figura 9.3 en la pagina 9-3 y Figura 9.5 en la pagina 9-4.

Ajusta el tiempo de respuesta de la Compensacién de Deslizamiento y Boost de Torque (Par) Automdtico. Consulte

la Figura 9.3 en la pagina 9-3 y Figura 9.5 en la pagina 9-4.

P0140 - Tiempo de Acomodacién en el Arranque

Rango de 0,00 10,05 Padrén: 0,0 s
Valores:

CFW-11
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P0141 - Velocidad de Acomodacién en el Arranque

Rango de 0 a 300 rpm Padrén: 90 rom
Valores:

Propiedades: V/fy VVW

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |_| 23 Control V/f |

Descripcion:

PO140 ajusta el tiempo en el cual la velocidad es mantenida constante en la aceleracién. Consulte la Figura 9.7
en la pagina 9-6.

PO141 ajusta el lineal de la velocidad de la aceleracién. Consulte la Figura 9.7 en la pagina 9-6.

Através de estos pardmetros se puede introducir un lineal de velocidad en la aceleracién, auxiliando en el arranque

de cargas con alto torque (par).

A Velocidad

PO141 =77

»
>

PO140 Tiempo
=

Figura 9.7 - Perfil de la velocidad en la aceleracion en funcién de P0140y PO141

7 iNOTA!
El tiempo de estabilizacién serd considerado nulo cuando la funcién “Flying Start” se encuentra activa
(P0320 =10 2).

P0202 - Tipo de Control

Rango de 0 =V/60H:z Padron: O
Valores: 1 =V/f50 Hz

2 = V/f Ajustable

3 = Sensorless

4 = Encoder

5 = VWW (Voltaje Vector WEG)

6 = PM con Encoder

7 = PM Sensorless

8 = WW PM
Propiedades: CFG
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |_| 23 Control V/F |
Descripcién:

Para obtener una visién general de los tipos de control y orientaciones para elegir el tipo mdés adecuado para la
aplicacién, consulte el Capitulo 8 - Modo de Control Disponibles en el manual del usuario CFW-11.
En el caso del modo V/f seleccionar P0202 = 0, 1 o 2:
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% Ajuste del pardmetro P0202 en el modo V/f:

P0202 = 0 para motores con frecuencia nominal = 60 Hz.

™ P0202 = 1 para motores con frecuencia nominal = 50 Hz.

Observacién:
El ajuste adecuado de PO400 garantiza la aplicacién de la correcta relacién V/f en la salida, en el caso
de motores con tensién a 50 Hz o 60 Hz distintas de la tensién de entrada del convertidor.
P0202 = 2 para motores especiales con frecuencia nominal diferente de 50 Hz o 60 Hz o para ajuste
de perfiles de la curva V/f especiales.
Eiemplo: aproximacién de curva V/f cuadrdtica para economia de energia en accionamiento de

cargas de torque (par) variables como bombas centrifugas y ventiladores.

9.2 CURVA V/F AJUSTABLE [24]

P0142 - Tensidon de Salida Maxima

P0143 - Tension de Salida Intermediaria

P0144 - Tensién de Salida en 3 Hz

Rango de 0,0 a0 100,0 % Padrén: PO142 = 100,0 %
Valores: PO143 = 50,0 %
PO144 = 8,0%

P0145 - Velocidad de Inicio del Debilitamiento de Campo

P0146 - Velocidad Intermediaria

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: P0145 = 1800 rpm
Valores: POT46 = 900 rpm
Propiedades: Adj, CFG y WW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 24 Curva V/F Ajustab. |

Descripcion:

Esta funcién permite el ajuste de la curva que relaciona la tensién y la frecuencia de salida del convertidor de

frecuencia a través de pardmetros conforme la Figura 9.8 en la pagina 9-8 en el modo V/A.

Necesaria cuando el motor utilizado se encuentra con frecuencia nominal diferente de 50 Hz o 60 Hz, o cuando
deseado curva V/f cuadrdtica para economia de energia en el accionamiento de bombas centrifugas y ventiladores,
o todavia en aplicaciones especiales, como por ejemplo cuando se usa transformadores en la salida del convertidor
de frecuencia para este motor.
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Funcién activada con P0202 = 2 (V/f Ajustable) y 8 (VWWW PM).

El valor padrén de PO144 (8.0 %) es adecuada para motores estdndares con frecuencia nominal de 60 Hz. En el
caso de utilizacién de motor con frecuencia nominal (ajustada en PO403) distinto de 60 Hz, el valor padrén de
PO144 puede se tornar inadecuado, pudiendo causar dificultad en el arranque del motor. Una buena aproximacién
para el ajuste de PO144 es dada por la formula:

3

POT44 ="p0403

x PO142

Caso sea necesario aumentar el torque (par) de arranque, aumentar el valor de PO144 gradualmente.

Tensién de
salida A Tension nominal de la red
L0 O S,
O T :
{ P0202 =208
0] 7
L
Velocidad /
i H ; i Frecuencia
H ; H i !
0.1 Hz 3 Hz PO146 PO145 P0O134

Figura 9.8 - Curva V/f en funcidn de P0142 a PO146

4 iNOTA!
Al alterar el tipo de control, a través de la alteracién del parémetro P0202, el valor de PO144 serd

reajustado a:

a. 4,0 % cuando el tipo de control del motor haya sido alterado a Control VWW/PM (P0202 = 8)
b. 8,0 % cuando el tipo de control del motor haya sido alterado a Control V/f Ajustable (P0202 = 2)
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9.3 LIMITACION DE CORRIENTE V/F [26]

P0135 - Corriente Maxima de Salida

Rango de 02a2d .o Padrén: 1,5« -
Valores:

Propiedades: V/i, VYW y VWW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HML: |—| 26 Lim. Corriente V/F |

P0344 - Configuracién de la Limitacién de Corriente

Rango de 0 = Hold -LR ON Padrén: 3
Valores: 1 = Desac. -LR ON

2 = Hold -LR OFF

3 = Desac. -LR OFF

Propiedades: V/A, CFG, VVW y VVW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS | a
Acceso via HMI: |—| 26 Lim. Corriente V/F |

Descripcién:

Limitacién de corriente para el control V/f con modo de actuacién definido por P0344 (consulte la Tabla 9.1 en la

pagina 9-9) y el limite de corriente definido por PO135.

& iNOTA!
Para el control VWWW PM, independe de la opcién de P0344, la funcién desempefada serd Hold - LR
ON (P0344 = 0).

Tabla 9.1 - Configuracién de la limitacion de corriente
P0344 Funcién Descripcion

Limitacién de corriente de acuerdo con la Figura 9.9 en

Limitacién de corriente tipo “Hold Rampa”
Limitacién répida de corriente activa

0 = Hold - LR ON la pagina 9-10 (a)

Limitacién répida de corriente en el valor 1,9x . activa

Limitacién de corriente de acuerdo con la Figura 9.9 en
la pagina 9-10 (b)

Limitacién répida de corriente en el valor 1 X activa

Limitacién de corriente tipo “Desacelera Rampa”

) = B - (RO Limitacién répida de corriente activa

9 — Hold - LR OFF Limitacién de corriente tipo “Hold Rampa” Limitacién de corriente de acuerdo con la Figura 9.9 en
- reles Limitacién répida de corriente inactiva la pagina 9-10 (a)
Limitacién de corriente tipo “Desacelera Rampa” | Limitacién de corriente de acuerdo con la Figura 9.9 en
3 = Desac.- LR OFF o g . o .
Limitacién rdpida de corriente inactiva la pagina 9-10 (b)

Limitacién de corriente tipo “Hold de Rampa”:

Evita tumbar el motor durante la sobrecarga de torque (par) en la aceleracién o desaceleracion.

B

Actuacién: si la corriente del motor ultrapasar el valor ajustado en PO135 durante la aceleracién o
desaceleracion, la velocidad no serd mds aumentada (aceleracién) o disminuida (desaceleracién).
Cuando la corriente del motor alcanzar un valor por debajo de PO135 el motor vuelve a acelerar o
desacelerar. Consulte la Figura 9.9 en la pagina 9-10 (a).

Posee accidon mds rdpida que el modo “Desacelera Rampa”.

Actta en los modos de motorizacién y frenado.
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Limitacion de corriente tipo “Desacelera Rampa”:

Evita tumbar el motor durante la sobrecarg

a de torque (par) en la aceleracién o en velocidad constante;

Actuacién: si la corriente del motor ultrapasar el valor ajustado en PO135, la entrada de la rampa

de velocidad es puesta a cero forzando |

un valor debajo de PO135 el motor vuelv
Limitacion Rapida de Corriente:

Disminuf instantdneamente la tensién de s
el valor 1,9x .

Corriente del motor

a desaceleracién. Cuando la corriente del motor alcanzar

e a acelerar. Consulte la Figura 9.9 en la pagina 9-10 (b).

alida del convertidor cuando la corriente del motor alcanzar

Corriente del motor

A A
N e A N A PO135 [-rofforo oo\
» Tiempo E: » Tiempo
Velocidad | I ' I
Velocidad A i i i
Desaceleracion ="
por rampa(PO101)
Aceleracién por
rampa(PO100)
I »Tiempo » Tiempo

Durante la
aceleracion

Durante la
desaceleracién

(a) “Hold Rampa”

Corriente del motor

POT35 fmrmrmmmmreee e e Tiempo
Tiempo
Velocidad
DesW
por rampa
PO101
Tiempo
(b) "Desacelera Rampa"

Figura 9.9 - (a) y (b) - Modos de actuacidn de la limitacidn de corriente via PO135
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9.4 LIMITACION DEL LINK DC V/F [27]

Existen dos funciones en el convertidor de frecuencia para limitar la tensién del Link DC durante el frenado
del motor. Acttan limitando el torque (par) y la potencia de frenado, de modo a evitar el desligamiento

del convertidor de frecuencia por sobretension (F022).

La sobretension en el Link DC es mds comin cuando se acciona carga con alto momento de inercia o

cuando programado tiempo de desaceleracién corto.

7 iNOTA!
Cuando utilizar el frenado reostdtico, la funcién “Hold de Rampa” o “Acelera Rampa” debe ser
deshabilitada. Consulte la descripcién de PO151.

En el modo V/f existen dos tipos de funcién para limitar la tensién del Link DC:

1 - “Hold de Rampa”:

Ten efecto solamente durante la desaceleracion. a
Modo de actuacién: cuando la tensién del Link DC alcanzar el nivel ajustado en PO151 es enviado

un comando al bloque “rampa”, que inhibe la variacién de la velocidad del motor (“hold de rampa”).

Consulte las Figura 9.10 en la pagina 9-11 y Figura 9.11 en la pagina 9-12.

Con esta funcién se consigue un tiempo de desaceleracién optimizado (minimo posible) para la carga

accionada.

Uso recomendado en el accionamiento de cargas con alto momento de inercia referenciado al eje del

motor, o cargas con media inercia, que exigen rampas de desaceleracién curtas.

Tensién del + Error

Error<0: Hold Rampa=inactivo
Link DC (U))

Error=0: Hold Rampa=activo

Hold rampa

PO151

Entrada ——— P ———— Salida

Rampa Acel./Desacel.

Figura 9.10 - Diagrama de Bloques de la funcion de limitacion de la tensidon del Link DC utilizando Hold de Rampa
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A
T ension del Link DC (PO004)

<— F022 — Sobretensién

PO151 2 . <— Regulador del
U, nominal = Link DC

v

Tiempo

Velocidad
de salida

» Tiempo

Figura 9.11 - Grafico ejemplo de actuacion de la limitacién de la tensién del Link DC con la funcidn Hold de Rampa

2 - Acelera Rampa:

Tiene efecto en cualquier situacién, independiente de la condicién de la velocidad del motor, si esta

acelerando, desacelerando o en velocidad constante.

Modo de actuacién: la medida de la tensién del Link DC es comparada con el valor ajustado en PO151,
la diferencia entre estas sefiales (error) es multiplicado por la ganancia proporcional (PO152) y este valor
es entonces sumado a la salida por rampa. Consulte las Figura 9.12 en la pagina 9-12 y Figura 9.13 en
la pagina 9-13.

De modo semejante al Hold de la Rampa, también se consigue con esta funcién un tiempo de

desaceleracién optimizado (minimo posible) para la carga accionada.

Su utilizacién es recomendada para cargas que exigen torque (par) de frenado en la situacién de velocidad
constante.
Eiemplo: accionamiento de cargas con eje excéntrico como los existentes en las bombas balancin (caballo

de palo).

PO152

-I— .7 + +
ensiéon > ® > > @ » Velocidad
Link DC(U,)

Salida de la rampa
PO151

Figura 9.12 - Diagrama de Bloques de la funcién de limitacion de la tensidn del Link DC via Acelera Rampa
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Tensién del Link DC
(P0004)

PO151 Ud nominal

<4— F022-Sobretensién

<4— Regulacién del
Link DC

Tiempo

A

Velocidad
de salida

v

» Tiempo

Figura 9.13 - Grafico ejemplo de actuacién de la limitacion de la tensién del Link DC con la funcion Acelera Rampa

PO150 - Tipo del Regulador U, V/f

Rango de
Valores:

Propiedades:

Grupos de
Acceso via HMI:

Descripcién:

0 = Hold de Rampa
1 = Acelera Rampa

V/1, VWW, CFG y VWW PM

| 01 GRUPOS PARAMETROS |

L 27 Lim. Link DC V/F

Selecciona el tipo de funcién para limitaciéon de la tensién del Link DC en el modo V/1.

Padrén: 0

PO151 - Nivel de Actuacién de la Regulacién de la Tension del Link DC (V/f)

Rango de
Valores:

Propiedades:
Grupos de

Acceso via HMI:

3390400V (P0296 = 0)
5850800V (P0296 = 1)
5850800V (P0296 = 2)
5850800V (P0296 = 3)
5850800V (P0296 = 4)
809 a 1000 V (P0296 = 5)
809 a 1000 V (P0296 = &)
924 q 1200 V (P0296 = 7)

)

924 o 1200 V (P0296 = 8
V/A, VWW y VWW PM

| 01 GRUPOS PARAMETROS

L1 27 Lim. Link DC V/F

Padrén: 400V
800V
800V
800V
800V
1000 V
1000 V
1000 V
1200 V
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Descripcién:

Nivel de actuacién de la funcién de limitacion de la tensién del Link DC para el modo V/A.

-
% Ajuste del valor de PO151:

a) El valor padrén de fabrica de PO151 deja inactiva la funcién de limitacién de tensién del Link DC para

el modo V/1. Para activarla reducir el valor de PO151 conforme propuesto en la Tabla 9.2 en la pagina

9-14.
Tabla 9.2 - Niveles recomendados de actuacion de la tension del Link DC
C°"\‘;e”'d°’ 220/230V | 380V | 400/415V | 440/460V | 480V | 500/525V | 550/575V | 600V | 660/690V
P0296 0 1 2 3 4 5 o) 7 8
PO151 375V 618V 675V 748 V 780V 893V 972V 972V 1174V

b) Caso continte ocurriendo el bloques del convertidor de frecuencia por sobretensién en el Link DC
(FO22) durante la desaceleracién, reduzca gradualmente el valor de PO151 o aumente o tempo
de la rampa de desaceleraciéon (PO101 y/o PO103).

c) Caso la red de alimentacién este permanentemente en un nivel de tensién, tal que resulte en un
valor de tensién del Link DC mayor que el ajuste de PO151, no serd posible desacelerar el motor.

En este caso, reduzca la tensién de la red o aumente el valor de PO151.

d) Si, mismo con los procedimientos arriba no es posible desacelerar el motor en el tiempo necesario,

utilice el frenado reostdtico (consulte el Capitulo 16 FRENADO REOSTATICO en la pagina 16-1).
G J

P0152 - Ganancia Proporcional del Regulador de la Tensién del Link DC

Rango de 0,00 a 9,99 Padrén: 1,50
Valores:

Propiedades: V/A, VWW y VWW PM

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: L1957 |jm. Link DCV/F |

Descripcién:

Define la ganancia del Regulador de Tensién del Link DC (consulte la Figura 9.12 en la pagina 9-12).

PO152 multiplica el error de la tensién del Link DC, eso es, Error = tensién del Link DC actual — (PO151), y
normalmente utilizado para prevenir sobretensién en aplicaciones con cargas excéntricas.
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9.5 PUESTA EN MARCHA EN EL MODO DE CONTROL V/F

@: iNOTA!
Lea todo el manual del usuario CFW-11 antes de instalar, energizar o operar el convertidor de frecuencia.

Secuencia para instalacién, verificacién y puesta en marcha:

a) Instale el convertidor de frecuencia: de acuerdo con el Capitulo 3 — Instalacién y Conexién del
manual del usuario CFW-11, conectando todas las conexiones de potencia y control.

b) Prepare el accionamiento y alimente el convertidor: de acuerdo con el ftem 5.1 - Energizacién
y Puesta en Marcha del manual del usuario CFW-11.

c) Ajuste la contrasefia PO000=5: de acuerdo con la Seccion 5.3 AJUSTE DE LA CONTRASENA EN
PO00O0 en la pagina 5-3 de este manual.

d) Ajuste el convertidor de frecuencia para operar con la red y el motor de la aplicacion: ejecute

la rutina de “Start-up Orientado" conforme el ftem 5.2.2 - Start-up Orientado del manual del usuario
CFW-11. Consulte la Seccion 11.7 DATOS DEL MOTOR [43] en la pagina 11-10 de este manual.

e) Ajuste de paradmetros y funciones especificas para la aplicacién: programe las entradas y

salidas digitales y analégicas, teclas de la HMI, etc., de acuerdo con las necesidades de la aplicacién.

Ve

% Para Aplicaciones:

- Simples, que pueden usar la programacién padrén de fabrica de las entradas y salidas digitales y
analégicas, utilice el Mend “Aplicacién Bésica”. Consulte el ftem 5.2.3 - Ajuste de los Parémetros de la
Aplicacién Bésica del manual del usuario CFW-11.

- Que necesiten solamente de las entradas y salidas digitales y analégicas con programacién distinta del
padrén de fdbrica, utilice el Ment “Configuracién I/O”.

- Que necesiten de funciones como Flying Start, Ride-Through, Frenado CC, Frenado Reostético, etc.,
acceder y modificar los pardmetros de estas funciones a través del Ment “Grupo de Pardmetros”.

J/
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10 CONTROL VVW

El modo de control VWW (Voltaje Vector WEG) utiliza un método de control con desempefio intermedio
entre el control V/f y el control vectorial sensorless. Consulte el diagrama de bloques de la Figura 10.1

en la pagina 10-2.

La principal ventaja en relacién al control V/f es la mejor regulacién de velocidad con mayor capacidad
de torque (par) en bajas rotaciones (frecuencia inferiores a 5 Hz), permitiendo una sensible mejora en el
desempeno del accionamiento en régimen permanente. Con relacién al control vectorial sensorless se tiene

una mayor simplicidad y facilidad de ajuste.

El control VYW tiliza la medicién de la corriente del estator, el valor de la resistencia del estator (que
puede ser obtenida via la rutina de autoajuste) y los datos de la placa del motor de induccién para ejecutar
automdticamente la estimacion de torque (par), la compensacién de la tensién de salida y, consecuentemente,

la compensacién del deslizamiento, sustituyendo la funcién de los parémetros PO137 y PO138.

Para obtener una buena regulacion de velocidad en régimen permanente, la frecuencia de deslizamiento
es calculada a partir del valor estimado del torque (par) de carga, el cual considera los datos del motor

existente.
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Figura 10.1 - Diagrama de Bloques del Control VVW
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10.1 CONTROL VVW [25]

El grupo de pardmetros [25] — Control VVW contiene solo 5 pardmetros relacionados con esa funcién:
PO139, PO140, PO141, P0202 y PO397.

Sin embargo, como los pardmetros P0139, P0140, PO141 y P0202 ya fueran presentados en la Seccién
9.1 CONTROL V/F [23] en la pagina 9-2, a seguir se describe solamente el parametro P0397.

P0397 — Compensaciéon de Deslizamiento

Rango de 0 = Inactiva Padrén: 1
Valores: 1 = Activa Motorizando/ Regenerando

2 = Activa Motorizando

3 = Activa Regenerando

Propiedades: CFG y VVW

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |_| 25 Control VVW |
Descripcién:

Habilita o Deshabilita la compensacién de deslizamiento durante la motorizacién y/o regeneraciéon en el modo de
control VVW. Consulte el pardmetro PO138 en la Seccién 9.1 CONTROL V/F [23] en la pagina 9-2 para més
detalles a respecto de la compensacién de deslizamiento.

10.2 DATOS DEL MOTOR [43]

En este grupo estdn relacionados los pardmetros para el ajuste de los datos del motor utilizado. Se debe
ajustarlo de acuerdo con los datos de placa del motor (P0398 a P0406, excepto PO405) y a través de la
rutina de Autoajuste o de los datos existentes en la hoja de datos del motor (demds pardmetros).

En esta seccién serdn presentados solo los pardmetros P0399 y P0407, los demds son presentados en

la Seccion 11.7 DATOS DEL MOTOR [43] en la pagina 11-10.

P0398 - Factor de Servicio del Motor

Para més informaciones, consulte la Seccion 11.7 DATOS DEL MOTOR [43] en la pagina 11-10.

P0399 - Rendimiento Nominal del Motor

Rango de 50,0 a 99,9 Padrén: 67,0
Valores:

Propiedades: CFGy VYW

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |

Descripcion:

Ajuste del rendimiento nominal del motor.
Este pardmetro es importante para el funcionamiento preciso del control VVW. El ajuste impreciso de este pardmetro

implica en el célculo incorrecto de la compensacién del deslizamiento y, consecuentemente, imprecisién en el
control de velocidad.
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P0400 - Tension Nominal del Motor
P0401 - Corriente Nominal del Motor
P0402 - Rotacion Nominal del Motor

P0403 - Frecuencia Nominal del Motor

P0404 - Potencia Nominal del Motor

P0406 - Ventilacion del Motor
Para més detalles, consulte la Seccién 11.7 DATOS DEL MOTOR [43] en la pagina 11-10.

P0407 - Factor de Potencia Nominal del Motor

Rango de 0,50 a 0,99 Padrén: 0,68
Valores:

Propiedades: CFG y VVW

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |

Descripcién:

Ajuste del factor de potencia del motor, conforme la informacién de la placa del motor (cos &).

Este pardmetro es importante para el funcionamiento del control VVW. El ajuste impreciso implicard en el calculo
incorrecto de la compensacién del deslizamiento.

El valor padrén de ese pardmetro es ajustado autométicamente cuando el pardmetro P0404 es modificado. El
valor propuesto es valido para motores WEG, trifdsicos, IV polos. Para otros tipos de motores el ajuste debe ser
hecho manualmente.

P0408- Ejecutar Autoajuste

P0409 - Resistencia del Estator del Motor (Rs)

P0410 - Corriente de Magnetizaciéon del Motor ()

Para més detalles, consulte el ftem 11.8.5 Autoajuste [05] y [94] en la pagina 11-25.

10.3 PUESTA EN MARCHA EN EL MODO DE CONTROL VVW

S
—

@: iNOTA!
Lea todo el manual del usuario CFW-11 antes de instalar, energizar u operar el convertidor de frecuencia.

Secuencia para instalacién, verificacién, energizacién y puesta en funcionamiento:
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a) Instale el convertidor de frecuencia: de acuerdo con el Capitulo 3 — Instalacién y Conexién del
manual del usuario CFW-11, conectando todas las conexiones de potencia y control.

b) Prepara el accionamiento y energize el convertidor de frecuencia: de acuerdo con el item
5.1 - Preparacién e Energizacion del Manual del Usuario CFW-11.

c) Ajuste de la contraseia PO000=5: de acuerdo con la Seccién 5.3 AJUSTE DE LA CONTRASENA EN
POO0O0 en la pagina 5-3 de este manual.

d) Ajuste el convertidor de frecuencia para operar con la red y con el motor de la aplicacién: a
través del Men( “Start-up Orientado” acceda PO317 y modifique su contenido para 1, lo que hace el
convertidor de frecuencia iniciar la rutina de “Start-up Orientado”.

La rutina “Start-up Orientado” presentan en la HMI los principales pardmetros en una secuencia légica. El
ajuste de estos pardmetros preparan el convertidor de frecuencia para operar con la red y con el motor de
la aplicacién. Verifique la secuencia paso a paso en la Figura 10.2 en la pagina 10-7.

El ajuste de los pardmetros presentados en este modo de funcionamiento resulta en la modificacién
automdtica del contenido de otros pardmetros y/o variables internas del convertidor de frecuencia, conforme
indicado en la Figura 10.2 en la pagina 10-7. De este modo se obtiene una operacién estable del circuito
de control con valores adecuados para obtener el mejor desempefio del motor.

Durante la rutina de “Start-up Orientado” serd indicado el estado “Config” (Configuracién) en la parte

superior izquierda del HMI.

Paradmetros Relacionados al Motor: )
- Programe el contenido de los pardmetros PO398 a P0407 directamente con los datos de placa del
motor. Consulte la Seccion 11.7 DATOS DEL MOTOR [43] en la pagina 11-10.

- Opciones para ajuste del pardmetro P0409:
| -Automdtica por el convertidor de frecuencia ejecutando la rutina de Autoajuste seleccionada en
P0O408.
Il - A partir de la hoja de datos de ensayo del motor suministrado por el fabricante. Consulte el ftem 11.7.1
Ajuste de los Parémetros P0409 a PO412 a partir de la Hoja de Datos del Motor en la pagina 11-15.
[l -Manualmente, copeando el contenido de los pardmetros de otro convertidor CFW-11 que acciona
un motor semejante.
J

e) Ajuste de parametros y funciones especificas para la aplicacién: programe las entradas y salidas

digitales y analégicas, teclas de la HMI, etc., de acuerdo con las necesidades de la aplicacién.

Para Aplicaciones:

- Simples que pueden usar la programacién padrén de fébrica de las entradas y salidas digitales y
analégicas, utilice el Ment “Aplicacién Bésica”. Consulte el ftem 5.2.3 - Ajuste de los Parémetros de la
Aplicacion Bésica del manual del usuario CFW-11.

- Que necesiten solamente de las entradas y salidas digitales y analégicas con programacién distinta del
padrén de fébrica, utilice el Ment “Configuracién 1/O”.

- Que necesiten de funciones como “Flying Start”, “Ride-Through”, Frenado CC, Frenado Reostdtico,
etc., acceda y modifique los pardmetros de estas funciones a través del Men( “Grupos de Pardmetros”.
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Figura 10.2 - "Start-up" Orientado del Modo de Control VVW
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11 CONTROL VECTORIAL

Se trate del tipo de control basado en la separacién de la corriente del motor en dos componentes:
Corriente directa |, (orientada con el vector de flujo electromagnético del motor).
Corriente de cuadratura | (perpendicular al vector de flujo del motor).

La corriente directa esta relacionada al flujo electromagnético en el motor, mientras que la corriente de
cuadratura estd directamente relacionada al torque (par) electromagnético producido en el eje del motor.
Con esta estrategia se tiene el llamado desacoplamiento, eso es, se puede hacer en control independiente
del flujo y del torque (par) en el motor a través de control de las corrientes |, y |, respectivamente.

Como estas corrientes son presentadas por vectores que giran en la velocidad sincrénica, cuando vistas
de un referencial estacionario, hace una transformacién de referencial, de forma a transformarla para el
referencial sincrono. En el referencial sincrono estos vectores se transforman en valores CC proporcionales
a la amplitud de los respectivos vectores. Eso simplifica considerablemente es circuito de control.

Cuando el vector | esta en linea con el flujo del motor, se puede decir que el control vectorial esta
orientado. Por los tanto, es necesario que los pardmetros del motor estén correctamente ajustados. Estos
pardmetros deben ser programados con los datos de placa del motor y otros obtenidos autométicamente

por el Autoajuste, o a través de la hoja de datos del motor suministrado por el fabricante.

La Figura 11.2 en la pagina 11-4 presenta el diagrama de bloque para el control vectorial con encoder
y la Figura 11.1 en la pagina 11-2 para el control vectorial sensorless. La informacién de la velocidad,
bien como de las corrientes medidas por el convertidor de frecuencia, serdn utilizadas para obtener la
correcta orientacién de los vectores. En el caso del control vectorial con encoder, la velocidad es obtenida
directamente de la sefial del encoder, mientras que en el control vectorial sensorless existe un algoritmo
que estima la velocidad, basado en las corrientes y tensiones de salida.

Es recomendado que la corriente nominal del motor sea mayor que 1/3 de la corriente nomial del convertidor
de frecuencia.

El control vectorial mide las corrientes, separa las componentes en la parcela directa y de cuadratura y
transforma estas variables para el referencial sincrono. El control del motor es hecho imponiéndose las
corrientes deseadas y compardndolas con los valores reales.

Es recomendado que la corriente nominal del motor sea mayor que 1/3 de la corriente nominal del
convertidor de frecuencia.

11.1 CONTROL SENSORLESS Y CON ENCODER

El Control Vectorial Sensorless es recomendado para las mayorias de las aplicaciones, pues permite la
operacién en un rango de variacién de velocidad de 1:100, precisién en el control de la velocidad de 0.5
% de la velocidad nominal, alto torque (par) de arranque y respuesta dindmica rdpida.

Otra ventaja de este tipo de control es la mayor robustez contra variaciones stbitas de la tensién de la red
de alimentacién y de la carga, evitando paradas desnecesarias por sobrecorriente.

Los ajustes necesarios para el buen funcionamiento del control sensorless son hechos automdaticamente.

Para eso, se debe tener el motor a ser usado conectado al CFW-11.
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El Control Vectorial con Encoder en el motor presenta las mismas ventajas del control sensorless previamente

descrito, con los siguientes beneficios adicionales:

@ Control de torque (par) y velocidad hasta O (cero) rpm.

® Precision de 0,01 % en el control de la velocidad (si fuera usada la referencia (consigna) analégica
de velocidad via entrada analégica de 14 bits, de la tarjeta opcional IOA-01 o si fueren usadas las

referencias digitales, como por ejemplo, via HMI, Profibus DP, DeviceNet, etc.).

El control vectorial con encoder necesita de accesorios para interfaz con encoder incremental ENC-01 o ENC-

02. Para més informaciones de instalacién y conexién, consulte el manual de la tarjeta opcional.
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11.2 MODO I/F (SENSORLESS)

7 iNOTA!
Activado automdticamente en bajas velocidades si P0182>3 y cuando el Modo de Control es Vectorial
Sensorless (P0202 = 3).

La actuacién en la regién de bajas velocidades puede presentar instabilidades. En esa regién la tensiéon de

operacién del motor también es muy baja, siendo dificil de ser medida con precisién.

De forma a mantener la operacién estable del convertidor en esta regién, ocurre la conmutacién automdtica
del modo de control sensorless para el lamado modo I/, que es un control escalar con corriente impuesta.
Control escalar con corriente impuesta significa control de corriente trabajando con valor de referencia
constante, ajustado en un pardmetro. No hay control de velocidad, solamente control de frecuencia en

lazo abierto.

El parémetro PO182 define la velocidad abajo del cual ocurre la transicién para el modo I/, y el pardmetro

PO183 define el valor de la corriente a ser aplicada en el motor.

La velocidad minima recomendada para operacién del control Vectorial Sensorless es de 18 rpm para
motores de 4 polos con frecuencia nominal de 60 Hzy de 15 rpm para motores con 4 polos con frecuencia
nominal de 50 Hz. Si PO182 < 3 rpm el convertidor de frecuencia ird siempre operar en el modo Vectorial

Sensorless, o sea, la funciéon I/f serd desactivada.

11.3 AUTOAJUSTE

La funcién autoajuste estiman algunos pardmetros del motor, necesarios para el funcionamiento del
control vectorial sensorless o con encoder, los cuales no estdn disponibles en los datos de placa del motor:
resistencia del estator, inductancia de dispersion de flujo del estator, constante de tiempo del rotor (T), la
corriente de magnetizacién nominal del motor y la constante de tiempo mecdnica del motor y de la carga

accionada. Estos pardmetros son estimados a partir de la aplicacién de tensiones y corrientes en el motor.
Los pardmetros relacionados a los reguladores utilizados en el control vectorial y otros pardmetros de
control son automdticamente ajustados en funcién de los pardmetros del motor estimado por la rutina de

Autoajuste. El mejor resultado del Autoajuste es obtenido con el motor precalentado.

El pardmetro PO408 controla la rutina de Autoajuste. Dependiendo de la opcién seleccionada algunos

pardmetros pueden ser obtenidos de tablas validas para motores WEG.

Enla opcién P0408 = 1 (sin girar) el motor permanece parado durante el autoajuste. El valor de la corriente

de magnetizacién (P0410) es obtenido de una tabla, valida para los motores WEG hasta 12 polos.

En la opcién P0408 = 2 (Girar para | ) el valor de P0410 es estimado con el motor girando, siendo

necesario desacoplar la carga del eje del motor.

En la opcién P0408 = 3 (Giraen T ) el valor de P0413 (Constante de tiempo mecdnica — T _) es estimado

con el motor girando. Debe ser hecho, de preferencia, con la carga acoplada al motor.
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&

N
iNOTA!

Siempre que P0408 = 1 o 2 el pardmetro PO413 (Constante de Tiempo Mecdnica T ) serd ajustado
para un valor aproximado de la constante de tiempo mecdnica del rotor del motor. Para eso, se lleva
en consideracién la inercia del rotor del motor (datos de tabla validos para motores WEG), la Corriente
y la Tensién Nominal del Convertidor de Frecuencia.

P0404 = 2 (Gira para | ) en el modo vectorial con encoder (P0202 = 4): luego de concluir la rutina
de Autoajuste, acople la carga al eje del motor y haga P0408 = 4 (Medir T ). En este caso PO413
serd estimado llevando también en cuenta la carga accionada.

Se la opcion P0408 = 2 (Gira para | ) es realizada con la carga acoplada al motor, podré ser estimado
unvalorerréneo de P0410 (I ). Eso implica en error en las estimaciones de PO412 (Constante del rotor
—T)y de P0413 (Constante de Tiempo Mecdnica — T ). También podré ocurrir falla de sobrecorriente
(FO71) durante la operacién del convertidor de frecuencia.

Observacién: El termino “carga” se refiere a todo que esté acoplado al eje del motor, por ejemplo:

reductor, volante de inercia, etfc.

En la opcién PO408 = 4 (Medir T ) la rutina de Autoajuste estima solamente el valor de P0413
(constante de tiempo mecdnica — T ), con el motor girando. Debe ser hecho, de preferencia, con la
carga acoplada al motor.

Durante su ejecucién la rutina de Autoajuste es cancelada presiondndose la tecla 0 desde que
P0409 a P0413 sean todos distintos de cero.

J

Para més detalles a respecto de los pardmetros del autoajuste consulte el frem 11.8.5 Autoajuste [05] y

[94] en la pagina 11-25 de este manual.

-

( % Alternativas para Obtencién de los Pardmetros del Motor: )
Al envés de ejecutar la rutina de Autoajuste es posible obtener los valores de P0409 a P0412 de la
siguiente forma:

- A partir de la hoja de datos de ensayos del motor, la cual puede ser suministrada por el
fabricante del mismo. Consulte el ftem 11.7.1 Ajuste de los Parémetros P0409 a P0412 a partir
de la Hoja de Datos del Motor en la pagina 11-15 de este manual.
- Manualmente, copiando el contenido de los pardmetros de otro convertidor de frecuencia
CFW-11 que utiliza motor semejante.

J

11.4 FLUJO OPTIMO PARA CONTROL VECTORIAL SENSORLESS

-

iNOTA!

Funcién activa solo en el modo de control vectorial sensorless (P0202 = 3), si P0406 = 2.

La funcién de Flujo Optimo puede ser utilizada en el accionamiento de algunos tipos de motores WEG ()

permitiendo la operacién en bajas velocidades con torque (par) nominal sin la necesidad de ventilacién

forzada en el motor. El rango de frecuencia de operacién es de 12:1, o sea, de 5 Hz a 60 Hz para motores

con frecuencia nominal de 60 Hz y de 4,2 Hz a 50 Hz para motores con frecuencia nominal de 50 Hz.
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ﬁ: iNOTA! )
(*) Motores WEG que pueden ser utilizados con la funcién de Flujo Optimo: Nema Premium Efficiency,
Nema High Efficiency, IEC Premium Efficiency, IEC Top Premium Efficiency y Alto Rendimiento Plus.

Cuando esta funcién estd activa, el flujo en el motor es controlado de modo a reducir sus perdidas eléctricas
en bajas velocidades. Ese flujo es dependiente de la corriente de torque (par) filirada (PO009). La funcién

del Flujo Optimo es desnecesaria en motores con ventilacién independiente.
11.5 CONTROL DE TORQUE (PAR)

En los modos de control vectorial sensorless o con encoder, es posible utilizar el convertidor de frecuencia en modo
de control de torque (par) al envés del modo de control de velocidad. En este caso, el regulador de velocidad debe
ser mantenido en la saturacién y el valor de torque (par) impuesto es definido por los limites de torque (par) en PO169
/P0170.

Desempefo del control de torque (par):

Control vectorial con encoder:
Rango de control de torque (par): 10 % a 180 %.
Precisién: = 5 % del torque (par) nominal.

Control vectorial con sensorless:
Rango de control de torque (par): 20 % a 180 %.
Precisién: = 10 % del torque (par) nominal.
Frecuencia Minima de Operacién: 3 Hz.

Cuando el regulador de velocidad esta saturado positivamente, o sea, en sentido de giro horario definido
en P0223/P0226, el valor para la limitacién de corriente de torque (par) es ajustado en PO169. Cuando
el regulador de velocidad esta saturado negativamente, o sea, en sentido de giro antihorario, el valor para

la limitacién de corriente de torque (par) es ajustado en PO170.

El torque (par) en el eje del motor (T en % es dada por la formula:

)
motor
(*) La formula descrita a seguir debe ser utilizada para torque (par) “+”. Para el torque (par) “-” sustituir P0169

por PO170.
P0401 x PO169” %89*
T . = x 100
(PO401Y2 - | PO410 x PO178 |2
100
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4 M\

f iNOTA!
Para control de torque (par) en el modo de control vectorial sensorless (P0202 = 3), observar:

- Los limites de torque (par): PO169 / PO170) deben ser més que 30 % para garantizar el arranque
del motor. Luego del arranque, y con el motor girando arriba de 3 Hz, elles pueden ser reducidos
para valores debajo de 30 %, si necesario.

- En las aplicaciones de control de torque (par) con frecuencia hasta O Hz utilizar el modo vectorial
con encoder (P0202 = 4).

- En el tipo de control vectorial con encoder programe el regulador de velocidad para el modo

"saturado " (PO160 = 1), ademds de mantener el regulador en el estado saturado.
- J

4 M\

iNOTA!
La corriente nominal del motor debe ser semejante a la corriente nominal del CFW-11, para que el

control de torque (par) tenga la mejor precisiéon posible.

(S J/

e N
% Ajustes para control de torque (par):

Limitacién de torque (par):

1. Via parémetros P0169, PO170 (por la HMI, Serial o Fieldbus), Consulte el ftem 11.8.6 Limitacién
Corriente Torque (Par) [95] en la pagina 11-30.

2. Por las entradas analégicas AlT, A2, Al3 o Al4, Consulte el ftem 15.1.1 Entradas Analégicas [38]

en la pagina 15-1, opcién 2 (mdxima corriente de torque (par)).

Referencia de velocidad:
3. Ajuste la referencia de velocidad 10 %, o mds arriba de la velocidad de trabajo. Eso garantiza que

la salida del regulador de velocidad se quede saturada en el valor méximo permitido por los ajustes

de limite de torque (par).
N J

4 M\

& iNOTA!
La limitacién de torque (par) con el regulador de velocidad saturado, también tiene la funcién de
proteccién (limitacién). Por ejemplo: para un bobinador, en la situacién en que el material que se esta
bobinando se rompe, el regulador sale de la condicién de saturado y pasa a controlar la velocidad

del motor, la cual estard en el valor suministrado por la referencia de velocidad.
\ J

11.6 FRENADO OPTIMO

s N
f iNOTA!
Solamente activa en los modos de Control Vectorial (P0202 = 3 o 4), cuando PO184 = 0, PO185
L es menor que el valor padréon y P0404<21(75 CV). )
4 N
& iNOTA!
La actuacién del frenado éptimo puede causar en el motor:
- aumento en el nivel de vibracién.
- aumento del ruido acuUstico.
- aumento de la temperatura.
L Verificar el impacto de estos efectos en la aplicacién antes de utilizar el frenado 6ptimo. )
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Funcién que auxilia en el frenado controlado del motor, eliminando, en muchas aplicaciones, la necesidad

de IGBT y banco de resistor de frenado opcional.

El frenado Optimo posibilita el frenado del motor con torque (par) mayor del que obtenido con métodos
tradicionales, como por ejemplo, el frenado por inyeccién de corriente continua (frenado CC). En el caso
del frenado por corriente continua solamente las pérdidas en el rotor del motor son utilizadas para disipar la
energia almacenada en la inercia de la carga mecdnica accionado, despresdndose las perdidas totales por
el atrito. Ya en el caso del Frenado Optimo, tanto las perdidas totales en el motor cuanto las perdidas totales
en el convertidor de frecuencia son utilizadas. Se consigue asi torque (par) de frenado aproximadamente

5 veces mayor del que con el frenado CC.

En la Figura 11.3 en la pagina 11-10 es presentado una curva de torque (par) x Velocidad de un motor
tipico de 10 HP/7.5 kW y IV polos. El torque (par) de frenado obtenido en la velocidad nominal, para
convertidores de frecuencia con limite de torque (par) (PO169 y PO170) ajustado en un valor igual al torque
(par) nominal del motor, es suministrado por el punto TB1 en la Figura 11.3 en la pagina 11-10. El valor
de TB1 es funcién del rendimiento del motor, y es definido por la expresién que sigue, desprecidndose las

perdidas por atrito:

87 =11
n

Donde:

n = rendimiento del motor.

En el caso de la Figura 11.3 en la pagina 11-10 el rendimiento del motor para la condicién de carga
nominal es den = 0.84 (0 84 %), lo que resultaen TB1 = 0,19 0 19 % del torque (par) nominal del motor.

El torque (par) de frenado, partiéndose del punto TB1, varia en la proporcién inversa de la velocidad
(1/N). En velocidades baijas, el torque (par) de frenado alcanza el valor de la limitacién de torque (par)
del convertidor de frecuencia. En el caso se la Figura 11.3 en la pagina 11-10, el torque (par) alcanza el
valor de la limitacién de torque (par) (100 %) cuando la velocidad es menor en aproximadamente 20 %

de la velocidad nominal.
Es posible aumentar el torque (par) de frenado aumentdndose el valor de la limitacién de corriente del
convertidor de frecuencia durante el frenado éptimo (PO169 — Torque (Par) en el sentido horario o PO170

— Torque (Par)en el sentido antihorario).

En general motores menores poseen rendimientos menores, pues presentan mayores perdidas. Por eso se

consigue mayor torque (par) de frenado cuando comparado con motores mayores.
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Eiemplo: 1 HP/0,75 kW, IV polos: n = 0,76 que resulta en TB1 = 0,32.
20 HP/15,0 kW, IV polos: n = 0,86 que resulta en TB1 = 0,16.

.
Tnom
1.0
(a)
TB1 - \
: : N
0 ' ' N
o 02 1.0 20 N_.

Figura 11.3 - Curva TxN para Frenado Optimo y Motor tipico de 10 HP/7.5 kW, accionado con limite de torque (par)
ajustado para un valor igual al torque (par) del motor

(a) Torque (Par) generado por el motor en operacién normal, accionado por el convertidor de frecuencia
en “modo motor” torque (par) resistente de carga).
(b) Torque (Par) de frenado generado por el uso del Frenado Optimo.
(c) Torque (Par) de frenado generado por el uso del Frenado CC.

e Z N
% Para el Uso del Frenado Optimo:
a) Active el frenado 6ptimo haciendo PO184 = 0O (modo regulacién U, = con perdidas) y ajuste el nivel
de regulacién del Link DC en PO185, conforme presentado en el ftem 11.8.7 Regulador del Link DC [94]
en la pagina 11-32, con P0202 = 3 0 4, y P0404 menor que 21 (75,0 CV).
b) Para habilitar y deshabilitar el Frenado Optimo via entrada digital, programar una de las entradas
(DIx) para “Regulador Link DC”. (P0263...P0270 = 25y P0184 = 2).
Resulta:
Dix = 24 V (cerrado): Frenado Optimo activo, equivalente a PO184 = 0.
L DIx = 0V (abierto): Frenado Optimo inactivo. )

11.7 DATOS DEL MOTOR [43]

En este grupo, estén relacionados los pardmetros para el ajuste de los datos del motor utilizado. Ajustarlos
de acuerdo con los datos de placa del motor (PO398 a P0406) excepto P0405 y a través de la rutina de
Autoajuste o de los datos existentes en la hoja de datos del motor (demds pardmetros). En el modo Control

Vectorial no son utilizados los parametros P0399 y PO407.
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P0398 - Factor de Servicio del Motor

Rango de 1,00 a 1,50 Padrén: 1,00
Valores:

Propiedades: CFG

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |

Descripcién:

Se refiere a la capacidad de sobrecarga continua, o sea, una reserva de potencia que permite al motor una
capacidad de soportar el funcionamiento en condiciones desfavorables.

Ajustelo de acuerdo con el dato informado en la placa del motor.

Afecta la funcién de proteccién de sobrecarga en el motor.

P0399 - Rendimiento Nominal del Motor
Para més informaciones consulte la Seccién 10.2 DATOS DEL MOTOR [43] en la pagina 10-3.

P0400 - Tension Nominal del Motor

P0296 = 0)
P0296 = 1,2, 3 0 4)

Rango de 0a 690V Padréon: 220V
Valores: 440V

PR —

575V (P0296 = 5,6 0 7)
690V (P0296 = 8)
Propiedades: CFG
Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |
Descripcién:

Ajustar de acuerdo con los datos de placa del motor y con la conexién de los cables en la caja de conexiones del
mismo.

Este valor no puede ser superior al valor de la tensién nominal ajustado en P0296 (Tensién Nominal de la Red).

gﬁfb iNOTA!
Para validar un nuevo ajuste de P0400 fuera de la rutina de “Start-up Orientado” es necesario

desenergizar/energizar el convertidor de frecuencia.

P0401 - Corriente Nominal del Motor

Rango de O0al,3xl__ o Padrén:  1,0xl___
Valores:

Propiedades: CFG

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |

Descripcién:

En la rutina de Puesta en Marcha (Start-up) Orientada el valor ajustado en PO401 modifica autométicamente los
pardmetros relacionados a la proteccién de sobrecarga del motor, conforme la Tabla 11.2 en la pagina 11-14.
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P0402 - Rotacion Nominal del Motor

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 1750 rpm
Valores: (1458 rpm)
Propiedades: CFG

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |

Descripcién:

Ajustar de acuerdo con el dato de placa del motor utilizado.
Para controles V/f y VWW, ajuste de O a 18000 rpm.

Para control vectorial, ajuste de 0 a 7200 rpm.

P0403 - Frecuencia Nominal del Motor

Rango de 0 a 300 Hz Padron: 60 Hz
Valores: (50 Hz)
Propiedades: CFG

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |

Descripcion:

Ajustar de acuerdo con el dato de la placa del motor utilizado.
Para controles V/f y VWW el rango de ajuste va hasta 300 Hz.

Para control vectorial el rango de ajuste es de 30 Hz a 120 Hz.

P0404 - Potencia Nominal del Motor

Rango de 0 a 60 (consulte la Tabla 11.1 en la pagina 11-13) Padrén: Motor__
Valores:

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |

Descripcion:

Ajustar de acuerdo con el dato de la placa del motor utilizado.
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Tabla 11.1 - Ajuste de P0404 (Potencia Nominal del Motor)

P0404 Po:’eel?%o:,c:nﬁlpal P0404 | Potencia Nominal del Motor HP
0 0,33 31 300,0
1 0,50 32 350,0
2 0,75 33 380,0
3 1,0 34 400,0
4 1,5 35 430,0
5 2,0 36 440,0
6 3,0 37 450,0
7 4,0 38 475,0
8 5,0 39 500,0
9 5,5 40 540,0
10 6,0 41 600,0
11 7,5 42 620,0
12 10,0 43 670,0
13 12,5 44 700,0
14 15,0 45 760,0
15 20,0 46 800,0
16 25,0 47 850,0
17 30,0 48 900,0
18 40,0 49 1000,0
19 50,0 50 1100,0
20 60,0 51 1250,0
21 75,0 52 1400,0
22 100,0 53 1500,0
23 125,0 54 1600,0
24 150,0 55 1800,0
25 175,0 56 2000,0
26 180,0 57 2300,0
27 200,0 58 2500,0
28 220,0 59 2900,0
29 250,0 60 3400,0
30 270,0

ﬁ: iNOTA!
Cuando ajustado via HMI, este pardmetro puede modificar automdticamente el parametro PO329.
Consulte el ltem 14.7.2 Flying Start Vectorial en la pagina 14-12.

P0405 - NUmero de Pulsos del Encoder

Rango de 100 a 9999 ppr Padréon: 1024 ppr
Valores:

Propiedades: CFG

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |

Descripcién:

Ajustar el nGmero de pulsos por rotacién (ppr) del encoder incremental.
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P0406 - Ventilacién del Motor

Rango de 0 = Autoventilado Padrén: 0
Valores: 1 = Independiente
2 = Flujo Optimo
3 = Proteccién Extendida
Propiedades: CFG
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |
Descripcién:

Enla rutina “Start-up Orientado” el valor ajustado en P0406 modifica automdticamente los pardmetros relacionados
a la proteccién de sobrecarga en el motor de la siguiente manera:

Tabla 11.2 - Modificacion de la proteccion de sobrecarga del motor en funcién de P0406

P0406 P0156 (Corr. Sobrec. 100 %) PO157 (Corr. Sobrec. 50 %) P0158 (Corr. Sobrec. 5 %)
0 1,05xP0401 0,9xP0401 0,65xP0401
1 1,05xP0401 1,05xP0401 1,05xP0401
2 1,05xP0401 1,0xP0401 1,0xP0401
3 0,98xP0401 0,9xP0401 0,55xP0401
JATENCION!

m Para mas detalles, consulte en la Seccion 11.4 FLUIO OPTIMO PARA CONTROL VECTORIAL

SENSORLESS en la pagina 11-6 para Control Vectorial Sensorless utilizacién de la opcion PO406
= 2 (Flujo Optimo).

P0407 - Factor de Potencia Nominal del Motor

Para més detalles, consulte la Seccion 10.2 DATOS DEL MOTOR [43] en la pagina 10-3.

P0408 - Ejecutar Autoajuste

P0409 - Resistencia del Estator del Motor (Rs)

P0410 - Corriente de Magnetizacién del Motor (l,,)

P0411 - Inductancia de Dispersiéon de Flujo del Motor (cls)

P0412 - Constante Lr/Rr (Constante de Tiempo Rotérica del Motor - T,)
P0413 - Constante T,, (Constante de Tiempo Mecdnico)

Pardmetros de la funcién Autoajuste. Consulte en el ftem 11.8.5 Autoajuste [05] y [94] en la pagina 11-25.
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P0414 - Tiempo de Magnetizacién del Motor

Rango de 0,000 a 9,999 s Padrén: 0,000 s
Valores:

Propiedades:

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |

Descripcién:

Este pardmetro permite ajustar un tiempo de magnetizacién del motor diferente de 2 x P0412, siendo éste el
tiempo que el convertidor considera para indicar que el motor estd habilitado general (ou magnetizado) tras recibir
el comando de habilita general.

ﬁb iNOTA!
Valor en 0,000 s desabilita el uso de este pardmetro, y el convertidor considera el tiempo de 2 x

P0412 (Constante de Tiempo Rotérica del Motor) para indicar que el motor estd habilitado general.

11.7.1 Ajuste de los Pardmetros P0409 a P0412 a partir de la Hoja de Datos del Motor

Con los datos del circuito equivalente del motor es posible calcular el valor a ser programado en los
pardmetros P0409 a P0412, al envés de utilizar el Autoajuste para obtenerlos.

Datos de Entrada:

Placa de Datos del Motor:

Vn = tensién nominal informada en los datos del motor en Volts.
fn = frecuencia nominal informada en los datos del motor en Hz.
R, = resistencia del estator del motor por fase en Ohms.

R, = resistencia del rotor del motor por fase en Ohms.

X, = reactancia inductiva del estator en Ohms.

X, = reactancia inductiva del rotor en Ohms.

X = reactancia inductiva de magnetizacién en Ohms.

|_ = corriente del motor a vacio.

® = velocidad angular.

o=2xmxf

Rs = RW

Im = IO x 0,95

ols — X, + (X, xX )/ (X, + X )]
[0

T (X2 + Xm)

r o X R2

1. Para motores que permitan dos tipos de conexiones (Y / A ou YY / AA):
Cuando el motor sea conectado en Y o YY:

P409 = R,

P411 = cls
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Cuando el motor sea conectado en A o AA:

P409 =
3
P41l = o8
3

2. Para motores que permitan tres tipos de conexiones (YY / AA / A):

Cuando en la hoja de datos sea considerada la conexién en YY o AA y el motor sea conectado en YY:
P409 = R,

P411= ocls

Cuando en la hoja de datos sea considerada la conexién en YY o AA y el motor sea conectado en AA:

P409 = R,
3

P411 :c_ls
3

Cuando en la hoja de datos sea considerada la conexién en YY o AA y el motor sea conectado en A:
4xR
P409 = 2

P41 :4xc|s

Cuando en la hoja de datos sea considerada la conexién en Ay el motor sea conectado en YY:

P409 —
4

pa11 = o8
4

Cuando en la hoja de datos sea considerada la conexién en Ay el motor sea conectado en AA:

P409 = R,
12

P411 :c_ls
12

Cuando en la hoja de datos sea considerada la conexién en Ay el motor sea conectado en A:

P409 =
3

P411 = cs_|s
3
Independientemente del tipo de conexién utilizada en el motor, asi como del tipo de conexién indicada en
la hoja de datos, los pardmetros P410 y P412 son definidos como:
P410 =1
P412 =T

Para condiciones no contempladas arriba entrar en contacto con WEG.
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11.8 CONTROL VECTORIAL [29]

11.8.1 Regulador de Velocidad [90]

En este grupo son presentados los pardmetros relacionados al regulador de velocidad del CFW-11.

P0160 - Configuracién del Regulador de Velocidad

Rango de 0 = Normal Padron: O
Valores: 1 = Saturado

Propiedades: CFG, PM y Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|_| 90 Regul. Velocidad |

Descripcién:

Ajustar PO160 = 1 en las aplicaciones que se desea un control de torque estable, como en un proceso de
bobinado de materiales; en esos casos la referencia de velocidad es mantenida siempre mayor que el valor de la
realimentacién de velocidad, con el objetivo de saturar el regulador de velocidad, entonces mantenga la salida
igual al valor ajustado en PO169 o PO170 durante el proceso.

Cuando se utiliza control de velocidad puede ocurrir F022, mismo cuando la regulacién de tensién del Link DC se

encuentra activa (PO185 < valor padrén).
P0161 - Ganancia Proporcional del Regulador de Velocidad

Rango de 0,0 a 63,9 Padrén: 7,0
Valores:

P0162 - Ganancia Integral del Regulador de Velocidad

Rango de 0,000 a 9,999 Padrén: 0,005
Valores:

Propiedades: PM y Vectorial

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 90 Regul. Velocidad |

Descripcién:
Las ganancias del regulador de velocidad son calculadas automdticamente en funcién del pardmetro PO413
(Constante T ). Alterandose PO413, los pardmetros PO161 y PO162 son modificados proporcionalmente.

Sin embargo, esas ganancias pueden ser ajustadas manualmente para optimizar la respuesta dindmica de
velocidad.

La ganancia Proporcional (PO161) estabiliza cambios bruscos de velocidad o referencia, mientras que la ganancia

Integral (PO162) corrige el error entre la referencia y la velocidad, bien como mejora la respuesta en torque (par)
en bajas velocidades.
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Procedimiento de Ajuste Manual para Optimizacién del Regulador de Velocidad:

1. Seleccione el tiempo de aceleracion (PO100) y/o desaceleracion (PO101) de acuerdo con la aplicacién.
Ajuste la referencia de velocidad para 75 % del valor méximo.
Configure una salida analégica (AOx) para Velocidad Real, programando P0252, P0254, P0257 o P0260 en 2.

Bloguea la rampa de velocidad (Gira/Para = Para) y espere el motor parar.

AR

Libere la rampa de velocidad (Gira/Para = Gira). Observe con un osciloscopio la sefial de la velocidad del
motor en la salida analégica elegida.
6. Verifique de entre las opciones de la Figura 11.4 en la pagina 11-18 cual es la forma de onda que mejor

representa la sefial leida.

N(V) N(V) N(V)
| » | » | »
t(s) t(s) t(s)
(a) Ganancia Integral (PO162) (b) Regulador de Velocidad (c) Ganancia Integral (PO162)
pequefio y/o Ganancia Optimizado grande y/o Ganancia
Proporcional (PO161) grande Proporcional (PO161)
pequeno

Figura 11.4 - (a) a (c) - Tipo de respuestas del regulador de velocidad
7. Ajuste PO161y PO162 en funcién del tipo de respuesta presentada en la Figura 11.4 en la pagina 11-18.

a) Disminuir la ganancia proporcional (PO161) y/o aumentar la ganancia integral (PO162).
b) Regulador de velocidad optimizado.

c) Aumentar la ganancia proporcional y/o disminuir la ganancia integral.

En el modo de control vectorial sensorless el valor tipico méximo de la ganancia proporcional PO161 no
debe ser mayor que 9.0. En caso que esto ocurra, se pueden observar comportamientos extrafios en el
motor, como: el motor queda parado o gira en baja velocidad, a pesar que la corriente de salida es diferente
de cero. Se recomienda reducir el valor ajustado en PO161 hasta que el comportamiento del motor sea el

correcto.

P0163 - Offset de Referencia Local

P0164 - Offset de Referencia Remota

Rango de -999 a 999 Padrén: O
Valores:

Propiedades: PM y Vectorial

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 90 Regul. Velocidad |

Descripcién:
Pueden ajustar un eventual offset de la entrada analégica Alx. El valor 999 equivale a un valor de 0,1219 pu.
Consulte la Figura 15.9 en la pagina 15-35.
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P0O165 - Filtro de Velocidad

Rango de 0,012 a 1,000 s Padrén: 0,012 s
Valores:

Propiedades: PM y Vectorial

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 90 Regul. Velocidad |

Descripcién:
Ajusta la constante de tiempo del filtro de velocidad del motor, sea la medida por el encoder cuando P0202 = 4, o
la estimada cuando P0202 = 3. Consulte la Figura 11.1 en la pagina 11-2 o Figura 11.2 en la pagina 11-4.

@: iNOTA!
En general, este pardmetro no debe ser modificado. El aumento de su valor torna la respuesta
del sistema mas lenta.

P0166 — Ganancia Diferencial del Regulador de Velocidad

Rango de 0,00 a 7,99 Padréon: 0,00

Valores:
Propiedades: PM y Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 90 Regul. Velocidad |

Descripcién:
La accién diferencial ayuda a minimizar las variaciones en la velocidad del motor, producidas por cambios abruptos
de carga. Consulte la Figura 11.1 en la pagina 11-2 o Figura 11.2 en la pagina 11-4.

Tabla 11.3 - Ajuste de la ganancia diferencial del regulador de velocidad

P0O166 Actuacion de la Ganancia Diferencial
0,0 Inactivo
0,01 a 7,99 Activo
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11.8.2 Regulador de Corriente [91]

En este grupo aparecen los pardmetros relacionados al regulador de corriente del CFW-11.

P0167 - Ganancia Proporcional del Regulador de Corriente

Rango de 0,00 a 1,99 Padrén: 0,50
Valores:

P0168 - Ganancia Integral del Regulador de Corriente

Rango de 0,000 a 1,999 Padrén: 0,010
Valores:

Propiedades: Vectorial

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 91 Regul. Corriente |

Descripcién:

Los parametros PO167 y PO168 son autométicamente ajustados en funcién de los pardmetros P0411 y P0409,

respectivamente.

z iNOTA!
En general estos pardmetros no necesitan de reajuste. Sin embargo cuando el ajuste de P0296 es mayor
que el ajuste de PO400 o la tension del Link DC es controlada por un AFE (Active Front End), podrd
ocurrir instabilidad en la corriente. En estos casos recomiéndase reducir el valor del pardmetro PO167.
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11.8.3 Regulador de Flujo [92]

Los pardmetros relacionados al regulador de flujo del CFW-11 son presentados a seguir.

P0175 - Ganancia Proporcional del Regulador de Flujo

Rango de 0,0a 31,9 Padrén: 2,0
Valores:

P0176 - Ganancia Integral del Regulador de Flujo

Rango de 0,000 a 9,999 Padron 0,020
Valores:

Propiedades: Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 92 Regulador de Flujo |

Descripcién:

Esos pardmetros son ajustados automdticamente en funcién del pardmetro P0412. En general, el ajuste automdtico
es suficiente y no es necesario el reajuste.

Esas ganancias solamente deben ser reajustadas cuando la sefial de la corriente de excitacién (Id*) se encuentra 11
instable (oscilando) y comprometiendo el funcionamiento del sistema

f iNOTA!
Para ganancias PO175 > 12.0, la corriente de excitacién (Id*) puede se quedar instable.

Obs.:
(Id*) es observada en las salidas AO3 y/o AO4, ajustando P0257 = 22 y/o P0260 = 22.

PO177 - Flujo Minimo

Rango de 0a120% Padron: 30 %
Valores:

Propiedades: Sless

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 92 Regulador de Flujo |

Descripcién:

Minimo valor de la corriente de flujo en la salida del regulador para el control sensorless.

. iNOTA!
El valor del pardmetro PO177 es ignorado con la funcién ahorro de energia habilitada.
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P0178 - Flujo Nominal

Rango de 0a120% Padrén: 100 %
Valores:

Descripcion:

El pardmetro PO178 es la referencia (consigna) de flujo.

. iNOTA!
Este pardmetro no debe ser modificado.

PO181 - Modo de Magnetizacién

Rango de 0 = Habilita General Padrén: O
Valores: 1 = Gira/Para

Propiedades: CFG y Encoder

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 92 Regulador Flujo |

Descripcioén:

Tabla 11.4 - Modo de Magnetizacién

PO181 Accién
0 = Habilita General Aplica corriente de magnetizacién luego de Habilita General ON
1 = Gira/Para Aplica corriente de magnetizacién luego de Gira/Para = Gira

En el modo de control vectorial sensorless, la corriente de magnetizacién esta permanentemente activa. Para deshabilitarla
cuando el motor estd parado, existe la posibilidad de programar P0217 en 1 (activo), consulte la Seccién 14.6 LOGICA
DE PARADA [35] en la pagina 14-10. Ademds de eso, se puede aplicar un retraso de tiempo para deshabilitar la
corriente de magnetizacion, programando P0219 mayor que cero, o programando una DI para habilita general.

P0188 - Ganancia Proporcional del Regulador de la Tensién Maxima de Salida

P0189 — Ganancia Integral del Regulador de la Tensién Maxima de Salidos

Rango de 0,000 a 7,999 Padrén: P0188=0,200
Valores: PO189=0,001
Propiedades: Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 92 Regulador Flujo |

Descripcién:
Esos pardmetros ajustan las ganancias del regulador de la tensién de salida méaxima. En general el ajuste de

fabrica es adecuado para la mayoria de las aplicaciones. Consulte las Figura 11.1 en la pagina 11-2 o Figura
11.2 en la pagina 11-4.
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P0O190 - Tensidn de Salida Mdaxima

Rango de 0a 690V Padrén: P0296.

Valores: Ajuste automdtico
durante la rutina de
“Start-up Orientado”:

P0O400.
Propiedades: PM y Vectorial
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 92 Regulador Flujo |

Descripcion:

Este pardmetro define el valor de la tensién de salida méxima. Su valor padrén estd definido en la condicion en
que la tensién de la red es nominal.

La referencia de tensién usada en el regulador “Tensién de Salida Méxima” (consulte la Figura 11.1 en la pagina
11-2 o Figura 11.2 en la pagina 11-4) es directamente proporcional a la tensién de la red de alimentacién.

Si esta tensién aumentar, entonces la tensién de salida podré aumentar hasta el valor ajustado en el pardmetro
PO400 — Tensién Nominal del Motor.

Si la tensién de alimentacién disminuir, la tensién de salida méxima disminuird en la misma proporcién.

11.8.4 Control I/f [93]

PO180 - Iq* luego del I/f

Rango de 0a350% Padréon: 10 %
Valores:

Propiedades: Sless

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 93 Control I/F |

Descripcién:
Permite ajustar un offset en la variable referencia de corriente de torque (Ig*), del regulador de velocidad, en la
primera ejecucién de ese regulador, referente a la transiciéon del modo 1/f para el vectorial sensorless.
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P0182 - Velocidad para Actuacién del Control I/f

Rango de 0 a 300 rpm Padrén: 18 rpm
Valores:

Propiedades: Sless

Grupo de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 93 Control I/F |

Descripcién:

Define la velocidad a la cual ocurre la transicién del modo |/f para el control vectorial sensorless o viceversa.

La velocidad minima recomendada para operacién del control vectorial sensorless es de 18 rpm para motores con
frecuencia nominal de 60 Hz y 4 polos y de 15 rpm para motores con 4 polos con frecuencia nominal de 50 Hz.

& iNOTA!
Para PO182 < 3 rpm la funcién I/f serd desactivada, y el convertidor ird actuar siempre en el modo

vectorial sensorless.

P0183 - Corriente en el Modo I/f

Rango de Oa?9 Padron: 1
Valores:

Propiedades: Sless

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 93 Control I/F |

Descripcion:
Define la corriente a ser aplicada en el motor cuando el convertidor estd actuando en el modo I/, eso es, con
velocidad del motor abajo del valor definido por el pardmetro PO182.

Tabla 11.5 - Corriente aplicada en el modo I/f

P0183 Corriente en el Modo I/f en Porcentual de P0410 (I.)
0 100 %
120 %
140 %
160 %
180 %
200 %
220 %
240 %
260 %
280 %

NV OININ O WIN—
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11.8.5 Autoajuste [05] y [94]

En este grupo se encuentran los pardmetros relacionados al motor y que pueden ser estimados por el

convertidor de frecuencia durante la rutina de Autoajuste.

P0408 - Ejecutar Autoajuste

Rango de 0 = No Padréon: 0
Valores: 1 = Sin girar
2 = Girar para |
3 = Girar para T
4 = Estimar T
Propiedades: CFG, Vetorial y VWWW
rupos de A
Grupos d | 01 GRUPOS PARAMETROS | | 05 AUTOAJUSTE
Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial | o

|—| 94 Autoajuste |

& iNOTA!
Los comandos via Red de Comunicacién, SoftPLC y PLC11 se quedan inactivos durante el Autoajuste.

Descripcién:
Modificdndose el valor padrén de ese pardmetro para una de las 4 opciones disponibles, es posible estimar los
valores de los pardmetros relacionados al motor en uso. Vea la tabla que sigue para més detalles de cada opcién.

Tabla 11.6 - Opciones del Autoajuste

P0408 Autoajuste Tipo de Control Parametros Estimados
0 No -
1 sln girar \/ec’ror{ol sensorless, con encoder o VWW PO409, PO410, PO4T1,
2 Girarp/ |, Vectorial sensorless o con encoder PO412 y PO413
3 Girarp/ T, Vectorial con encoder
4 Estimar T, Vectorial con encoder PO413

P0408 = 1 - Sin girar: El motor permanece parado durante el autoajuste. E valor de P0410 es obtenido
de una tabla, valida para los motores WEG hasta 12 polos.

iNOTA!
Para eso, P0410 debe estar igual a cero antes de iniciar el Autoajuste. Si P0410 = 0, la rutina de

Autoajuste mantendrd el valor existente.

Observacién: Al usar otra marca de motor, se debe ajustar P0410 con el valor adecuado (corriente con
motor a vacio) antes de iniciar el Autoajuste.

P0408 = 2 - Girar para |_: El valor de P0410 es estimado con el motor girando. Debe ser ejecutado

sin carga acoplada al eje del motor. P0409, PO411 a PO413 son estimados con el motor parado.

jATENCION!

Sila opcién P0408 = 2 (Girar para | ) fuera realizada con la carga acoplada al motor, podré ser
estimado un valor incorrecto de PO410 (I ). Eso implicard en error en las estimaciones de P0412
(Constante L/R — T) y de P0413 (Constante de tiempo mecdnica — T _). También podrd ocurrir
sobrecorriente (FO71) durante la operacién del convertidor de frecuencia.
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Observacion: El termino “carga” involucra todo que este acoplado al eje del motor, por ejemplo,

reductores, volante de inercia, etc.

P0408 = 3 - Girar para T_: El valor de P0413 (Constante de tiempo mecdnica — T ) es estimado n el
motor girando. Debe ser hacho, de preferencia, con la carga acoplada al motor. P0409 a P0412 son

estimados con el motor parado y P0410 es estimado de la misma manera que para el P0408=1.

P0408 = 4 - Estimar T_: Estima solamente el valor de PO413 (Constante de tiempo mecdnica — T ),

con el motor girando. Debe ser hecho, de preferencia, con la carga acoplada al eje del motor.
~

gﬁF iNOTA!
Siempre que P0408 = 1 o 2:

El parémetro PO413 (Constante de tiempo mecénica — T ) serd ajustado para un valor
aproximado de la constante de tiempo mecdnica del motor. Para eso, es llevada en consideracién
la inercia del rotor del motor (dato de tabla valido para motores WEG), la corriente y la tensién
nominal del convertidor de frecuencia.
M Modo vectorial con encoder (P0202 = 4):
Al ajustar P0408 = 2 (Girar para Im), se debe, luego de concluir la rutina de Autoajuste, acoplar
la carga al eje del motor y ajustar P0408 = 4 (Estimar Tm) para estimar el valor de P0413. En
este caso, P0413 llevard en cuenta también la carga accionada.
Modo WW — Voltage Vector WEG (P0202 = 5):
En la rutina de Autoajuste de controle VWW solamente serd obtenido el valor de la resistencia del
estator (P0409). De ese modo, es autoajuste serd siempre realizado sin girar el eje del motor.
Mejores resultados del Autoajuste son obtenidos con el motor caliente.

B

P0409 - Resistencia del Estator del Motor (Rs)

Rango de 0,000 a 9,999 ohm Padrén: 0,000 ohm
Valores:
Propiedades: CFG, Vectorial, PMy VWW
Grupos de 01 GRUPOS PARAMETROS 05 AUTOAJUSTE
p
Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial | o

|—| 94 Autoajuste |

Descripcion:
El valor estimado es automdticamente ajustado por el autoajuste (Seccién 11.3 AUTOAJUSTE en la pagina 11-5).

Ese pardmetro puede también ser obtenido de la hoja de datos del motor (item 11.7.1 Ajuste de los Parémetros
PO409 a P0O412 a partir de la Hoja de Datos del Motor en la pagina 11-15).

& iNOTA!
El ajuste de P0409 determina la ganancia integral de PO168 del regulador de corriente. El pardmetro
PO168 es recalculado siempre que es modificado el contenido de PO409 via HMI.
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P0410 - Corriente de Magnetizacién del Motor (1)

Rango de 0al,25xl Padrén: | .
Valores:

Propiedades: V/f, VWW y Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS | | 05 AUTOAJUSTE

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial | o

|—| 94 Autoajuste |

Descripcién:
Valor de la corriente de magnetizaciéon del motor, que es automdticamente ajustada por el autoajuste (Seccién

11.3 AUTOAJUSTE en la pagina 11-5). Su valor también puede ser obtenido de la hoja de datos del motor (item
11.7.1 Ajuste de los Pardmetros P0409 a PO412 a partir de la Hoja de Datos del Motor en la pagina 11-15).

Puede ser estimado por la rutina de Autoajuste cuando P0408 = 2 (Gira para | ) o obtenido a través de una tabla
interna basada en motores WEG padrén, cuando P0408 = 1 (Sin Girar).

Cuando no fuera utilizado motor WEG padrén y no fuera posible ejecutar el Autoajuste con P0408 = 2
(Girar para | ) ajuste P0410 con valor igual a la corriente a vacio del motor, antes de iniciar el autoajuste.

Para P0202 = 4 (modo vectorial con encoder), el valor de PO410 determina el flujo en el motor, por lo tanto debe
estar bien ajustado. Si se encuentra abajo, el motor trabajard con flujo reducido en relacién a la condicién nominal

y consecuentemente su capacidad de torque (par) serd reducida.

P0411 - Inductancia de Dispersion de Flujo del Motor (cls)

Rango de 0,00 a 99,99 mH Padrén: 0,00 mH
Valores:

Propiedades: CFG y Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS | | 05 AUTOAJUSTE

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial | o

|—| 94 Autoajuste |

Descripcién:

Es el valor ajustado automdticamente por el autoajuste (Seccion 11.3 AUTOAJUSTE en la pagina 11-5). Ese
pardmetro puede ser calculado a partir de la hoja de datos del motor (ltem 11.7.1 Ajuste de los Pardmetros P0409
a P0412 a partir de la Hoja de Datos del Motor en la pagina 11-15).

f iNOTA!
Cuando ajustado via HMI, este pardmetro alterard automdticamente el pardmetro PO167.
[ P P
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P0412 - Constante Lr/Rr (Constante de Tiempo Rotérica del Motor - T))

Rango de 0,000 a 9,999 s Padrén: 0,000 s
Valores:
Propiedades: Vectorial
Grupos de 01 GRUPOS PARAMETROS 05 AUTOAJUSTE
p
Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial | o

|—| 94 Autoajuste |

Descripcién:

Este pardmetro es ajustado automdticamente durante el autoajuste.

El mismo también puede ser calculado a partir de la hoja de datos del motor (ffem 11.7.1 Ajuste de los Parémetros
P0409 a P0412 a partir de la Hoja de Datos del Motor en la pagina 11-15).

El ajuste de P0412 determina las ganancias del regulador de flujo (PO175 y PO176).

El valor de ese pardmetro influi en la precisiéon de la velocidad para control vectorial sensorless. Puede también
afectar el torque del motor en el control vectorial con encoder.

Normalmente, el autoajuste es hecho con el motor a frio. Dependiendo del motor, el valor de P0412 puede variar
mds o menos con la temperatura del motor. Asi, para control vectorial sensorless y operacién normal con el motor
caliente, se debe ajustar P0412 hasta que la velocidad del motor con carga aplicada (medida en eje del motor
con tacémetro) se queda aquella indicada en la HMI (PO00T1).

Ese ajuste debe ser realizado en la mitad de la velocidad nominal.

Para P0202 = 4 (vectorial con encoder), si P0412 se encuentra incorrecto, el motor perderd torque (par). Enton-
ces, se debe ajustar P04 12 para que en la mitad de la rotacién nominal, y con carga estable, la corriente del motor
(PO003) se quede la menor posible.

En el modo de control vectorial sensorless la ganancia PO175, suministrada por el autoajuste, se quedard limitada
en el rango: 3.0 < PO175 < 8.0.

Tabla 11.7 - Valores tipicos de la constante rotdrica (T) de motores WEG

T (s)
Potencia del Motor (CV-hp) / (kW) Numeros de Polos
2 (50 Hz/60 Hz) 4 (50 Hz/60 Hz) 6 (50 Hz/60 Hz) 8 (50 Hz/60 Hz)
2/1,5 0,19/0,14 0,13/0,14 0,1/0,1 0,07 /0,07
5/3,7 0,29 /0,29 0,18/0,12 0,14/0,14 0,14/0,11
10/7,5 0,36 /0,38 0,32 /0,25 0,21/0,15 0,13/0,14
15/ 11 0,52 /0,36 0,30/ 0,25 0,20/ 0,22 0,28 /0,22
20/15 0,49 /0,51 0,27 /0,29 0,38/0,2 0,21/0,24
30/ 22 0,70/ 0,55 0,37 /0,34 0,35/0,37 0,37 /0,38
50 /37 0,9/0,84 0,55/ 0,54 0,62 /0,57 0,31/0,32
100/ 75 1,64 /1,08 1,32 /0,69 0,84 /0,64 0,70/ 0,56
150/ 110 1,33/1,74 1,05/ 1,01 0,71/0,67 0,72 /0,67
200 / 150 1,56/1,92 1,0/0,95 1,3/0,65 0,8/1,03
300 /220 1,5/2,97 1,96/2,97 1,33/1,30 0,9/1,0
350 /250 1,4/1,8 1,86/ 1,85 1,3/1,53 0,9/1,0
500/ 375 1,36 /1,7 1,9/1,87 1,2/1,3 0,9/1,0
iNOTA!

-

Cuando ajustado via HMI, este pardmetro podrd modificar automdticamente los siguientes

parédmetros: PO175, PO176, P0327 y P0328. Para motores mayores a 500 CV consultar a WEG.
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P0413 - Constante T_ (Constante de Tiempo Mecdnica)

Rango de 0,00 a 99,99 s Padrén: 0,00 s
Valores:
Propiedades: Vectorial
Grupos de 01 GRUPOS PARAMETROS 05 AUTOAJUSTE
p
Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial | o

|—| 94 Autoajuste |

Descripcién:

Este pardmetro es ajustado automdticamente durante el autoajuste. El ajuste de PO413 determina las ganancias
del regulador de velocidad (PO161 y PO162).

Cuando P0408 = 1 o 2, debe ser observado:

SiP0413 = 0, la constante de tiempo T_ serd obtenida en funcién de la inercia del motor programado
(valor de la tabla).

Si P0413>0, el valor de P0413 no serd modificado en el Autoajuste.
Control Vectorial Sensorless (P0202 = 3):

@ Cuando el valor de PO413 obtenido por el Autoajuste suministrar ganancias del regulador de velocidad

(PO161 y PO162) inadecuadas, es posible modificarlas ajustando P0413 via HMI. -
11

La ganancia PO161 suministrada por el Autoajuste o via modificacion de P0413, se quedard limitado
en el infervalo: 6.0 < PO161 < 9.0.

™ El valor de PO162 cambia en funcién del valor de PO161.

=

Caso sea necesario aumentar todavia mds esas ganancias, se debe ajustar directamente en PO161 y

PO162.

Observacién: Valores de PO161 > 12.0 poderan tornar la corriente de torque (par) (1) y la velocidad del motor
inestables (oscilaciones).

Control Vectorial con Encoder (P0204 = 4):
La carga puede estar acoplada al eje del motor para esta etapa de la rutina.

El valor de P0413 es estimado por el Autoajuste cuando P0408 = 3 o 4.

El procedimiento de medida consiste en acelerar el motor hasta 50 % de la velocidad nominal, aplicdndose un
escalén de corriente igual a la corriente nominal del motor.

Cuando no es posible estimar P0413 usando la funcién de autoajuste (en las aplicaciones de groas, control de
posicién y otras), ajustar P04 13 via HMI. Consultar el ltem 11.8.1 Regulador de Velocidad [90] en la pagina 11-17.
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11.8.6 Limitacién Corriente Torque (Par) [95]

Los pardmetros colocados en este grupo definen los valores de limitacién de torque (par).

P0169 — Maxima Corriente de Torque (Par) "+"

PO170 - Mdaxima Corriente de Torque (Par)

Rango de 0,0 a 350,0 % Padrén: 125,0%
Valores:

Propiedades: PM y Vectorial

Grupos de |01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HML: |—|29 Control Vectorial |

|—|95 Lim. Corr. Torque (Par) |

Descripcion:

Estos pardmetros limitan el valor de la componente de la corriente del motor que produce el torque (par) "+" (PO169)
o torque (par) "-" (PO170). El ajuste es expreso en porcentual de la corriente de torque (par) nominal del motor.

El torque positivo ocurre cuando el motor acciona la carga en el sentido de giro horario, o la carga acciona el
motor en sentido de giro antihorario. El torque negativo ocurre cuando el motor acciona la carga en sentido de
giro antihorario, o la carga acciona el motor en sentido de giro horario.

Si el P0169 o PO170 es ajustado muy bajo, podrd no haber torque suficiente para que el motor accione la carga.
Si el valor ajustado en los pardmetros fuera muy alto puede ocurrir falla de sobrecarga o sobrecorriente.

Caso alguna Entrada Analégica (Alx) se encuentra programada para la opcién 2 (Méxima Corriente de torque
(par)), PO169 y PO170 se quedaran inactivos y la limitacién de corriente serd dada por la Alx. En este caso, el valor
de la limitacién podrd ser monitoreada en el pardmetro correspondiente a la Alx programada (PO018...P0021).

f iNOTA!
El mdximo valor que estos pardmetros pueden asumir es limitado internamente en 1.8xP0295 (HD).

En la condicién de limitacién de torque (par) la corriente del motor puede ser calculada por:

2
| = /(POW?O P0170" 4 P0401j+ (PO410)?
motor -|OO

El torque (par) mdximo desarrollado por el motor es dado por:

P0401 x PO169" 0 PO170
100

Tmo'or(%): (PO4O])2- PO4IOXPO]78 2 x100
100

(*) Caso la limitacién de corriente de torque (par) sea suministrada por la entrada analégica, sustituir P0169 o
PO170 por PO018, POOT9, P0020 o PO021 de acuerdo con la Alx programada. Para més detalles consulte el ftem
15.1.1 Entradas Analégicas [38] en la pagina 15-1.

Las aplicaciones de control de torque (par) son suministradas en la Seccion 11.5 CONTROL DE TORQUE (PAR) en la
pagina 11-7, algunas recomendaciones de ajuste de PO169 y PO170.
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PO171 - Mdaxima Corriente de Torque (Par) "+" en la Velocidad Méaxima

P0172 - Maxima Corriente de Torque (Par) "-" en la Velocidad Mdaxima

Rango de 0,0 a 350,0 % Padron: 125,0 %
Valores:

Propiedades: Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—* 29 Control Vectorial |

|—| 95 Lim. Corr. Torque (Par) |

Descripcién:
Limitacién de la corriente de torque (par) en la funcién de la velocidad:
Limitacién de la corriente

de torque (par)
A

PO170/P0169

PO173 =0

PO172/P0171
PO173 =1

[
> N

Velocidad Sincrona x PO190  PO134
P0400

Figura 11.5 - Curva de actuacion de la limitacion de torque (par) en la velocidad mdxima

Esta funcién se queda inactiva mientras el contenido de PO171/P0172 se queda mayor o igual al contenido de

PO169 / PO170.

PO171 y PO172 actban también durante el frenado 6ptimo limitando la corriente de salida méxima.
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P0173 - Tipo de Curva del Torque (Par) Médximo

Rango de 0 = Rampa Padron: 0O
Valores: 1 = Escalén

Propiedades: Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Accesos via HMI: |—| 29 Control Vectorial |
|—| 95 Lim. Corr. Torque (Par) |

Descripcién:

Define como serd la curva de actuacién de la limitacién de torque (par) en la regién de debilitamiento de campo.
Consulte la Figura 11.5 en la pagina 11-31.

11.8.7 Regulador del Link DC [96]

Para la desaceleracién de cargas de alta inercia o con tiempos de desaceleraciones pequefias, el CFW-
11 dispone la funcién Regulador del Link DC, que evita el bloqueo del convertidor de frecuencia por

sobretensién en el Link DC (F022).

P0184 - Modo de Regulacién de la Tensién CC

Rango de 0 = Con perdidas Padrén: 1
Valores: 1 = Sin perdidas
2 = Habilita/Deshabilita via DIx
Propiedades: CFG, PM y Vectorial
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

I—I 96 Regulador Link DC |

Descripcion:
Habilita o deshabilita la funcién de la Seccién 11.6 FRENADO OPTIMO en la pagina 11-8 en la regulacién de
la tension CC, de acuerdo con la tabla que sigue.

Tabla 11.8 - Modos de regulacién de la tension CC

P0O184 Accion
0 = Con perdidas El Frenado Optimo estd activo como descrito en PO185. Eso dard el menor tiempo de
(Frenado Optimo) desaceleracién posible sin utilizar el frenado reostético o regenerativo

Control de la rampa de desaceleracién automética. El Frenado Optimo esfd inactivo. La rampa de desacele-
1 = Sin perdidas racién es automdtica ajustada para mantener el Link DC abajo del nivel ajustado en el PO185. Este procedi-
miento evita la falla por sobrefension en el Link DC (FO22). También puede ser usado con cargas excéntricas

M Dix = 24 V: El Frenado actta conforme descripto para P0184 = 1.
2 = Habilita/Deshabilita via DIx DIx = 0 V: El Frenado Sin perdida se queda inactivo. La tensién del Link DC serd controlada por
el pardmetro PO153 (Frenado Reostético)
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P0185 - Nivel de Actuaciéon de la Regulacién de la Tensién del Link DC

Rango de 339 a 400V Padréon: P0296 = 0: 400 V

Valores: 585 a 800V P0296 = 1: 800V
585 a 800V P0296 = 2: 800V
585 a 800 V P0296 = 3: 800 V
5850 800V P0296 = 4: 800V
809 a 1000 V P0296 = 5: 1000 V
809 a 1000 V P0296 = 6: 1000 V
924 a 1200V P0296 = 7: 1000 V
924 o 1200V P0296 = 8: 1200V

Propiedades: Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 96 Regulador Link DC |

Descripcién:
Este pardmetro define el nivel de regulacién de la tensién del Link DC durante el frenado. En el frenado, el tiempo

de la rampa de desaceleracién es automdticamente desplazado, evitando asf una falla de sobretensién (F022). El
ajuste de la regulacién de la tensién del Link DC puede ser realizado de dos modos:

1. Con perdidas (Frenado Optimo) — programe P0184 = 0.
1.1 - P0404 < 20 (60CV): En este modo la corriente de flujo es modulada de modo a aumentar las
pérdidas en el motor, aumentando asf el torque (par) de frenado. Un mejor funcionamiento puede
ser obtenido con motores de menor eficiencia (motores pequefios)
1.2 - P0404 > 20 (60CV): la corriente de flujo serd incrementada hasta el valor limite definido por
P0O169 o PO170, a la medida que la velocidad es reducida. El torque (par) de frenado en la regién
de debilitamiento de campo es pequefio.
2. Sin perdidas — programe PO184 = 1. Activa solamente la actuacién de la tensién del Link DC.

4 iNOTA!
El valor padrén de fabrica de PO185 es ajustado en el maximo, lo que deshabilita la regulacién de la
tension del Link DC. Para activarla, programa PO185 de acuerdo con la Tabla 11.9 en la pagina 11-33.

Tabla 11.9 - Niveles recomendados de actuacidn de la tensidon del Link DC

Convertidor | 200... | 200/ | 400/ | 440/ | oo\ | 500/ | 550/ | .o | 660/
Vnom 240V | 240V | 415V | 460V 525V | 575V 690V
P0296 0 1 2 3 4 5 6 7 8
P0185 375V | 618V | 675V | 748V | 780V | 893V | 972V | 972V | 1174V
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P0186 - Ganancia Proporcional del Regulador de la Tension del Link DC

Rango de 0,0 a 63,9 Padrén: 18,0
Valores:

P0187 - Ganancia Integral del Regulador de la Tensién del Link DC

Rango de 0,000 a 9,999 Padrén: 0,002
Valores:

Propiedades: PM y Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 96 Regulador Link DC |

Descripcion:

Estos pardmetros ajustan las ganancias del regulador de la tensién del Link DC.

Normalmente el ajuste de fdbrica es adecuado para la mayoria de las aplicaciones; no siendo necesario
modificarlos.

11.8.8 Funcién DROOP [90]

La funcién DROOP es utilizada en aplicaciones de distribucién de carga donde dos o més conjuntos de
convertidor/motor accionan una carga que acopla los motores mecdnicamente y donde sean tolerables

pequefas variaciones de velocidades entre los motores.

Para la aplicacién de la funcion DROOP se recomienda que los conjuntos utilizados (motores/convertidores)

sean equivalentes y presenten respuestas dindmicas semejantes.

Esta funcién actla como un regulador de velocidad en malla abierta, reduciendo la velocidad de salida

del convertidor, a medida que la corriente de torque del motor aumenta.
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P0333 - Factor del DROOP

Rango de -10,0 % a 10,0 %

Valores:

Propiedades: Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial

|—| 90 Regul. Velocidad

Descripcién:

Padrén: O

El paso de velocidad producido por DROOP se determina por PO333, ajustando valores menores que cero, es

decir, -10,0 % a -0,1 %.

Para valores mayores que cero de PO333 se producird un aumento de la velocidad de salida del convertidor, a

medida que la corriente de torque del motor aumenta.

El efecto de PO333 en la referencia de velocidad es ilustrado en la figura de abajo.

Velocidad
del motor
TO10 K| P ——— Droop inactive, _
0
Dyroop
Droop activo
(P0333 < 0)
i Corriente
100 % de torque
(a) PO333 < 0

Velocidad Droop activo
del motor (P0333 > 0)
Doop
100% prr=———————————————
Droop inactivo
Corriente
100 % de torque

(b) PO333 > 0

Figura 11.6 - (a) y (b) - llustracion de la funcién DROOP
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P0334 - Filtro del DROOP

Rango de 0,00 16,05 Padrén: 0,2
Valores:

Propiedades: Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 90 Regul. Velocidad |

Descripcion:

El tiempo de respuesta de la funcion DROOP se ajusta utilizando P0334, que define la constante de tiempo
aplicada al filtro utilizado en la corriente de torque.

El valor del DROOP en rpm puede ser obtenido a través de las siguientes ecuaciones:

_igf x PO333 x P0295
DROOP = P0401 x 0,1 [rom]
Cuando n,¢ > Nnom se debe multiplicar la ecuacién de arriba por un factor de correccién, de esa forma, el valor

del DROORP corregido es dado por:

— Mt
DROOP cor P0402 x DROOP [rpm]

Donde:

n, - referencia de velocidad total

igf - corriente de torque (iq) filtrada conforme ajuste de P0334
P0333 - factor de DROOP (%)

P0295 - corriente nominal de HD del convertidor

PO401 - corriente nominal del motor

P0402 - velocidad nominal del motor en rom

El calculo aproximado de la corriente de torque (iq) es dado por:

g = PO0O09 x\P04012- P04102
q P0295

A efectos del cdlculo del DROORP, el valor de igf puede ser considerado igual a iq determinado en la expresién de
arriba.

La influencia de la funcién DROOP en la determinacién de la referencia de velocidad puede ser verificada a través
de la Figura 15.9 en la pagina 15-35.

N
f iNOTA!
El ajuste del factor de DROOP (P0333) depende de la dindmica de cada aplicacién y deberd
ser ajustado durante la instalacién/operacién con carga. Una forma empirica de definir el valor
de PO333 serifa:
1. Ajustar PO333 en cero y mantener el P0334 con su valor estdndar.
2. Iniciar la operacién del sistema con carga y monitorear la corriente de salida de los convertidores.
3. Modificar el valor de P0333, ajustdndolo a valores negativos, hasta que los valores de las
corrientes de salida de los convertidores sean semejantes.
4. En caso de que necesite que la respuesta del DROOP a la variacién de velocidad y carga sea
L mds lenta, se debe aumentar el valor de P0334. )
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11.9 PUESTA EN MARCHA EN LOS MODOS DE CONTROL VECTORIAL SENSORLESS
Y CON ENCODER

iNOTA!
Lea todo el manual del usuario CFW-11 antes de instala, energizar o operar el convertidor

de frecuencia.

Secuencia para instalacién, verificacién, energizacién y puesta en marcha:

a) Instale el convertidor de frecuencia: de acuerdo con el Capitulo 3 — Instalacién y Conexién del manual

del usuario CFW-11, conectando todas las conexiones de potencia y control.

b) Prepare el accionamiento y energize el convertidor de frecuencia: de acuerdo con la Seccién 5.1 -

Preparacion y Energizacién del manual del usuario CFW-11.

c) Ajuste de la contraseia PO000 = 5: de acuerdo con la Seccién 5.3 AJUSTE DE LA CONTRASENA
EN POOOO en la pagina 5-3 de este manual.

d) Ajuste el convertidor de frecuencia para operar con la red y el motor de la aplicaciéon: a través del
Meny “Start-up Orientado” acceder PO317 y modificar su contenido para “1”, lo que hace el convertidor

de frecuencia iniciar la secuencia de Start-up Orientado.

La rutina de “Start-up Orientado” presenta en la HMI los principales pardmetros en una secuencia légica. El ajuste
de estos pardmetros prepara el convertidor de frecuencia para operar con la red y con el motor de la aplicacién.
Consulte la secuencia paso a paso en la Figura 11.6 en la pagina 11-35.

El ajuste de los pardmetros presentados en este modo de funcionamiento resulta en la modificacién automdtica del contenido
de ofros pardmetros y/o variables internas del convertidor de frecuencia, conforme indicado en la Figura 11.6 en la pagina
11-35. De este modo, se obtiene una operacién estable del circuito de control con valores adecuados para obtener el mejor
desempefio del motor.

Durante la rutina de “Start-up Orientado” serd indicado el estado “Config” (Configuracién) en el corner superior
izquierdo de la HMI.

- ~
% Pardmetros Relacionados al Motor:

Programe el contenido de los pardmetros P0398, P0400 a P0406 directamente de los datos de placa del motor.
Opciones para ajuste de los pardmetros P0409 a P0412.

- Automdtico por el convertidor de frecuencia ejecutando la rutina de Autoajuste seleccionada en
P0408 en una de sus opciones.

- Apartir de la hoja de datos de ensayos del motor suministrado por el fabricante del mismo. Consulte
este procedimiento en el ltem 11.7.1 Ajuste de los Pardmetros P0409 a P0412 a partir de la Hoja
de Datos del Motor en la pagina 11-15 de este manual.

- Manualmente, copiando el contenido de los pardmetros de otro convertidor de frecuencia CFW-11
que utiliza motor semejantes.

N J
e) Ajuste de pardmetros y funciones especificas para la aplicacion: programe las entradas y salidas
digitales y analdgicas, teclas de la HMI, etc, de acuerdo con las necesidades de la aplicacién.

- D

% Para Aplicaciones:

@ Simples, que pueden usar la programacién padrén de fébrica de las entradas y salidas
digitales y analégicas, utilice el I\%eno [Oég ”Xplicocién Basica”. Consulte el ltem 5.2.3 -
Ajuste de los Pardmetros de la Aplicacion Basica del manual del usuario CFW-11.

& Que necesiten solamente de las entradas y salidas digitales y analégicas con programacién
distinta del padrén de fdbrica, utilice el Mend [07] “Configuracién 1/O”.

Que necesiten de funciones como Flying Start, Ride-Through, Frenado CC, Frenado
Reostatico, etc. acceda y modifique los pardmetros de esta ?Uncién a través del Menu
[01] “Grupos de Parametros”.

J
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11-38 | CFW-11

de sobrecarga del motor.

-0

Seq. Accién/Resultado Indicaciéon en el Display Seq. Accién/Resultado Indicacién en el Display
Fesdy  CLOC i - Ajuste el contenido de
- Modo Monitoreo. B ren P0202 presionando “Selec.”.
1 - Presione “Mend” B.8 A - En seguida presione
hasta selecci
(“soft key” derecha). 8.8 H= asta seleccionar
| 12:42 [ Henu la opcién deseada: “[003]
Sensorless o [004]
- El grupo “00 TODOS Encoder”. Esa modificacién
A ” 4 el GEEE Claiit one a cero el contenido de
PARAMETROS" ya estd B8 TODOS PARAME TROS P
2 | seleccionado. &1 GRUPDS PARAME TROS P0410.
B2 START-UF ORIEMNTADD . . "
% 63 PARAM. ALTERADOS - Después presione “Salvar”. | (GarFig o Loc Brem
. Icdioma
Salir [123:48 [Selec. ' PE2E1 : Espanol
o | Observe que a partir de Ti C
- El grupo “01 GRUPO Reads CLOC SR este momento la opcién
i " @8 TODOS PARAMETROS S o [Reset | 13:48 [Selec. |
3 PAIRAMETZOS s 51 GRUPDS PARAME TROS Reset” (“Soft Key” izquierda) | \_FE=S® [ 13248 | S=lec
seleccionado. B2 START-UF ORIEMTADO 4 4
1
83 PARAM. ALTERADOS ° no esiaran mas
- disponibles.
Salir | 12:48 [Selec.
- Para salir del “Start-up
Orientado” hay 3 opciones:
£l “02 START-UP Reacy cLoc BT . | .
- El grupo - 55 TonEE FARALE RS 1- Ejecutando el Autoajuste;
ORIENTADO" es entonces 81 GRUFDS PARAMETROS 2- Ajustando manualmente
4 ) E ART—IUP OR IEMTADO )
seleccionado. 82 PARAM. AL TERADOS los pardmetros P0409 hasta
- Pressione "Selec.". Salir | 13:48 [Selec. P0413;
3- Modificando P0202 de
Fesdu  CLOC ElFER vectorial para escalar.
- El pardmetro “Start-up = - - - =
- Si necesario, modifique
: N
5 Orientado P0O317: No” ya ol contenido de P0296
estd seleccionado. .
de acuerdo con la tensién
N "
- Presione “Selec.”. Salir |13:48 |Selec. de la red utilizada. Para
. u " Config CLOC Grgem
eso, presione “Selec.”. -
Tipo de Control
) Feacddy cLOC Brem 10 | Esta modificacién afectard PE2B2: Sensorless
- El contenido de R B, ey PO151, PO153, PO185
L] o .- . 0y -
¢ | PO317 = [000] No” es Fiazid i : : : :
oresentado. Orientado PO190, PO321, P0322, ml 13143 lm
me P P0323 y PO400.
% Salir | 13:48 [Saluar
) ) Readu cLoC BT - Si necesario, modifique
- El contenido del pardmetro -~ )
- Fll_'_‘:l-_l K W] el contenido de P0298
7 |es modificado para st Pl { g g :
Start—ue Orisntad € acuerdo con la
“PO317 = [001] Si". - o A
Presione “Salvar” e aplicacién del convertidor
- Presione “Salvar”. : .
Salir [13:48 [Salvar de frecuencia. Para eso,
presione “Selec.”. Esta Config CLOC Brgem
- En este momento es . -
o ) modificacién afectard Temsion Mom. Red
iniciada la rutina del 448 — 458 W
" : ; 11 | Po156, PO157, PO158, PO169, n
Start-up Orientado” y el 21 Dt
odo “Confi o sonalad PO170, PO401 y PO404. Sl e
estado “Config” es sefialado CReset | 13: [Gelec. |
¢ . El tiempo y el nivel de REsze || d884kY [SeleE.
en la parte superior rvacién de | s
actuacién de la proteccién
izquierda de la HMI. P
) e - de sobrecarga en los IGBTs
- El pardmetro “Idioma Config CLOC Brem ) -
_ Toli serdn también afectados.
P0201: Espanol” ya esta
8 seleccionado; %
- Si necesario, cambie FESEE: vor eRRE - Si necesario, ajuste el
el idioma presionando RescimRTSEEION Sellesl ido d ’P d
“Seloc.” i contenido de PO398 de
¢ ec.’, en seguida acuerdo con el factor de
| Y ) - servicio del motor. Para Config CLOC BrgEm
para seleccionar el idiomay eso, presione “Selec.”. Esta fArplicacion
después presione “Salvar”. P . Paz238: Mormal Dut
12 | modificacién afectard el
% valor de corriente y el tiempo —
de actuacién de la funcién REsst || 48648 |[FRleE:
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Seg. Accién/Resultado Indicacién en el Display Seq. Accion/Resultado Indicacién en el Display
- Si necesario, ajuste el i En esfe punto, en la HMI
contenido de P0400 de Tk F G e S aren presenta la opcién de
., Factor Seruvicio Motor . " . .
acuerdo con la tensién PE398: 1.15 ejecutar “Autoajuste”.
13 |nominal del motor. Para Siempre que posible, se
eso, presione “Selec.”. Esta - . debe ejecutar el Autoajuste.
(’{? on afectard PO190 Reset | 13:48 [Selec. Al iona "Selec.” Config CLOC Brem
modificacién afectard . - Asi, presione “Selec. Tipo Wentilac ion
% 20 para acceder al pardmetro FE48E: Autoventilad
- Si necesario, ajuste PO401 PO408 y deépues -
de acuerdo con la corriente Tonfis CLOC Brem para seleccionar la opcion W‘ 15 :48 W
) deseada. Consulte el ltem
nominal del motor. Para Ten=ion Mom. Motor

11.8.5 Autoajuste [05] y
[94] en la pagina 11-25 para

FE40E @

14 eso, presione “Selec.”.
Esta modificacién afectard

PO156, PO157 y PO158. | [“Reset | 13:48 [Selec. | mds detalles.

- En seguida presione “Salvar”.

% - Hecho eso se inicia la
- Si necesario, ajuste P0402 rutina de Autoajuste y el
de acuerdo con la rotacién estado “Aajuste” es sefalado fajuste CLOC B
nominal del motor. Para Confiag CLOC BrEm en el corner superior Fa403
eso, presione “Selec.”. Esta Corrientes Mom. Motaor 21 |izquierdo de la HMI. Esztimando FEs

15 |modificacién podré afectar 481: = h:mt o - Si ha sido elegido la T azeas [

P0122 a PO131, PO133, ‘ 1758 rem :

opcién 1, 2 o 3 en PO408,

P0O134, P0182, PO208, | Reset | 13:48 [Selec. | en la HMI presentard
P0288 y P0289. “P0409: Estimando Rs”
% Aajuste ¢ LOC B
- Si necesario, ajuste R B FE41d
P0403 de acuerdo con Fotacion Mom. Motor Eztimancools

16 la frecuencia nominal del 8482: ‘T-v+ - . .
motor. Para eso, presione - e “er - La HMI indicaré también 1348
“Selec.”. la estimacién de los

% Reset [13:48 [Selec. parémetros PO411, P0410 y | [f8Juste cLOS Bren

- Si necesario, modifique P0412 (si elegido la opcién Fa4ia
el contenido de P0404 de ";:O‘-"Pig ?LEC = Er*pm 1,2 o0 3 en P0408). Estimando Im
acuerdo con la potencia pechensia bon. Meter - Cuando P0408=10 3

17" |nominal del motor. Para eso, T T HoR 2 en la HMI no indicard la E3l0

o, . SEICER LSOV o, i

- Este pardmetro solamente :si:qfciHé:Aiilenggjllgla E=ztimando Tr
e EnC 2o - Aguorde el temino de o 19:48
médulo PLC11 se encuentra rutina de Autoaiuste. Faiuste CcLOC B
conectada al convertidor de Comfias  CLOC EirE FE41S
frecuencia. FPotencia Mom. Motor :

18 |- Sise tiene el encoder 484: i hit Estinando Tn
conectado al motor, ajuste = ; ¥ —| 13148 li
P0405 de acuerdo con | Reset | 13:48 [Selec.
el nomero de pulsos por - Una vez terminado la Ready  cLOC Brem
rotaciones del mismo. rutina de Autoajuste, el B rem
Para eso, presione Selec.”. 23 |convertidor de frecuencia 4.8 A

% regresa para el modo de 8.8 H=z
monitoreo. 1z :42 [§[=31H]
- Si necesario, modifique
P0406 de acuerdo con el
tipo de ventilacién del motor. Cenfig cLOC T
Para eso, presione “Selec.”. g;zggo Piualzsfifr,nc ereer
19 |Esta modificacion afectard :

T ntil

PO156, PO157, PO158,
P399 y PO407. Reset | 12:42 |Selec.

-

Figura 11.7 - "Start-up Orientado" del modo vectorial
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12 CONTROL VECTORIAL PM
12.1 MOTORES SINCRONICOS DE IMANES PERMANENTES (PMSM)

Los motores sincrénicos de imanes permanentes son motores de corriente alternada con bobinado de
estator trifésico, similar al motor de induccién, y rotor de imanes permanentes. Los PMSM para aplicaciones
industriales, poseen FCEM y corriente de alimentacién sinusoidal para que el torque (par) desarrollado sea
suave. El CFW-11 estd preparado para accionar los motores de la linea Wmagnet, que presenten construccién
del tipo polos salientes (imanes interiores). Motores de polos lisos (imanes superficiales) y de otros fabricantes
podrdn ser utilizados mediante consulta. Caracteristicas principales de la linea de motores Wmagnet:

- Inductancia Lg mayor que la Ld, en funcién de las ranuras producidas en el rotor, le que ird generar el
torque (par) de reluctancia;

- Rango de Debilitamiento de Campo: grande ([1...2]x a vel.Nominal);

- Mayor proteccién de los imanes contra la fuerza centrifuga;

- Mayor rendimiento que el motor de induccién (no posee perdidas RI% en el rotor), lo que le garantiza
menor elevacion de la temperatura, menor volumen y peso. Comparado con un motor de induccién
equivalente, el volumen del motor Wmagnet llega a ser 47 % menor, resultando en una alta relacién par/
volumen, y una reduccién de 36 % en el peso. Para una misma relacién de par/potencia, diminuyéndose

el tamafo del frame, el sistema de ventilacién también es reducido.

Los motores Wmagnet pueden ser utilizados, donde la variacién de velocidad con par constante y alto
rendimienfo son requeridos, como por ejemplo, en compresores, en extractores de aire, en bombas y en

cintas transportadoras. También son utilizados en elevadores, donde el control preciso de velocidad en

bajas rotaciones, torque (par) suave, bajos niveles de vibracién y de ruido son fundamentales.

12.2 CONTROL PM SENSORLESS Y PM CON ENCODER

El control vectorial desarrollado para accionar los motores de la linea Wmagnet posee una estructura muy
parecida a la utilizada para los motores de induccién, ver las Figura 12.1 en la pagina 12-2 y Figura 12.2 en

la pagina 12-3.

En la regién de torque (par) constante el control determina la referencia de la corriente id adecuada para
el motor especificado. De este modo, el torque (par) de reluctancia es sumado al torque (par) producido
por los imanes y el motor acelera con la mdxima relacién N.m/A y répida respuesta dindmica. Arriba de
la velocidad nominal el control aplica el debilitamiento de campo a través del control de la reaccién de

armadura para que el motor acelere con tensién nominal y potencia constante.
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12.2.1 PM Sensorless - P0202 =7

El modo de control PM sensorless utiliza dos métodos de estimacion de la posicién del rotor: el método para
bajas velocidades utiliza la inyeccién de una sefial de frecuencia de =1 kHz, lo que provoca un aumento
del nivel de ruido acuUstico, y el método para altas velocidades, que se basa en las tensiones y corrientes
de salida. Permite el control de torque (par) y velocidad hasta “0” (cero) rpm; operacién en un rango de

velocidad de 1:1000 y respuesta dindmica répida.
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Figura 12.1 - Bloque de Diagrama del Control Vectorial PM Sensorless (P0202=7)
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12.2.2 PM con Encoder - P0202 = 6

El control PM con encoder presenta las ventajas descritas para el control sensorless, y también precision de
0.01 % en el control de la velocidad (usando la referencia analégica de velocidad por la entrada analégica
de 14 bits, via IOA-01, o usando las referencias digitales via HMI, Profibus DP, DeviceNet).

Necesita del accesorio ENC-01 o ENC-02 para la interfaz con el encoder incremental.
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Figura 12.2 - Bloque de Diagrama del Control Vectorial PM con Encoder (P0202=6)
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12.2.3 Funciones Modificadas

Casi todas las funciones presentadas en este manual permanecen activas cuando se programa P0202=6 o
7. Aquellas que dejaran de funcionar o que sufrieran alguna modificacién son descritas en los Seccién 12.2
CONTROL PM SENSORLESS Y PM CON ENCODER en la pagina 12-1 a Seccién 12.9 FALLOS Y ALARMAS
en la pagina 12-20.

Las funciones Inactivas no son visualizadas en la HMI, por ejemplo, hacer Autoajuste (P0408), o los

pardmetros asociados no son presentados, por ejemplo, Control I/f (PO182 y PO183).

12.3 INSTRUCCIONES BASICAS PARA PROGRAMACION — INCOMPATIBILIDAD DE
PARAMETROS

Consultar la Seccién 5.7 INCOMPATIBILIDAD DE PARAMETROS en la pagina 5-12.

12.4 IDENTIFICACION DEL MODELO DEL CONVERTIDOR DE FRECUENCIA Y ACCESORIOS

P0297 - Frecuencia de Conmutacién

Rango de 0 =1.25kHz Padrén: De acuerdo

Valores: 1 =2.5kHz con el
2 = 5.0 kHz modelo del
3 =10.0 kHz convertidor
4 = 2.0 kHz

Propiedades: CFG
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS
Acceso via HMI: |—| 42 Dados del Convertidor de Frecuencia

Descripcién:
Consulte los datos de la corriente permitida para frecuencia de conmutacién, distintas del padrén de fdbrica en las
tablas disponibles en el capitulo 8 - Especificaciones Técnicas del manual del usuario del CFW-11.

La frecuencia de conmutacién del convertidor de frecuencia puede ser ajustada de acuerdo con las necesidades
de la aplicacién.

Frecuencia de conmutacién alta implican en menor ruido acUstico en el motor. Sin embargo, elegir la frecuencia
de conmutacién resulta en un compromiso entre el ruido acUstico en el motor, entre las pérdidas en el IGBTs del
convertidor y entre las méximas corrientes permitidas.

La reduccién de la frecuencia de conmutacién reduce las corrientes de fuga para tierra, pudiendo evitar la actuacién
de los fallos FO74 (Falta a Tierra) o FO70 (Sobrecorriente o cortocircuito en la salida).

Obs.: La opcién 0 (1.25 kHz) solo es permitida para los tipos de control V/f, WW y VWW PM (P0202 = O, 1, 2,

50 8).
La opcién 3 (10 kHz) no es permitida en el modo de control PM (P0202 = 7).
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12.5 CONTROL DE TORQUE (PAR)

En el control vectorial es posible usar el convertidor de frecuencia para controlar el torque (par) del motor.
Una de las configuraciones es la que mantiene el regulador de velocidad saturado, la ofra es la que
selecciona control de torque (par) o velocidad a través de la entrada digital.

Rango de control de torque (par): 10 % a 180 %.

Exactitud: = 5 % del torque (par) nominal.

Cuando el regulador de velocidad estd saturado positivamente o negativamente, la corriente de torque

(par) es limitada por PO169 o por PO170, respectivamente.
El torque (par) en el eje del motor en % (presentado en PO009) es dado por:

lg* x P0401
|

HD

Tmotor =

Donde: Ig* en (Volts), tension leida en las salidas analégicas AOT...AO4.

Vs

% Ajustes para control de torque (par):

Limitacion de torque (par):

1. Via pardmetros P0169, PO170 (por la HMI, Serial o Fieldbus). Consulte el ftem 11.8.6 Limitacion
Corriente Torque (Par) [25] en la pagina 11-30.

2. Por las entradas analégicas AlT, A2, AI3 o Al4. Consulte el ftem 15.1.1 Entradas Analégicas [38]
en la pagina 15-1, opcién 2 (méxima corriente de torque (par)).

Referencia de velocidad:

3. Ajuste la referencia de velocidad 10 %, o mds arriba de la velocidad de trabajo. Eso garantiza
que la salida del regulador de velocidad se quede saturada en el valor méaximo permitido por los
ajustes de limite de torque (par).

- J
- N
iNOTA!
La corriente nominal del motor debe ser equivalente a la corriente nominal del convertidor de frecuencia,
L para que el control fenga la mejor exactitud posible. )

f iNOTA!
El control de torque (par) con el regulador de velocidad saturado, tiene la funcién de proteccién
(limitar la velocidad del motor sin provocar fallo). Por ejemplo: para una bobinadora, en la situacién
en que el material esta siendo bobinado rompe, el regulador sale de la condicién de saturado y pasa a
controlar la velocidad del motor, la cual estard en el valor suministrado por la referencia de velocidad.
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12.6 DATOS DEL MOTOR [43] Y AUTOAJUSTE [05] O [94]

En estos grupos estdn relacionados los pardmetros para el ajuste de los datos del motor utilizado. Ayustar

los de acuerdo con los datos de placa del motor, excepto P0O405.

P0398 - Factor Servicio Motor

P0400 - Tension Nominal del Motor
P0401 - Corriente Nominal del Motor
P0402 - Rotacion Nominal del Motor

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 1750 rpm
Valores: (1458 rpm)
Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |

Descripcién:

Ajustar de acuerdo con los datos de placa del motor utilizado.

Para control vectorial para motor PM, ajuste de 0 a 18000 rpm.

P0403 - Frecuencia Nominal del Motor

Rango de 0 a 300 Hz Padrén: 60 Hz
Valores: (50 Hz)
Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: I—I 43 Dados del Motor |

Descripcion:

Ajustada automdticamente de acuerdo con la ecuacién:

P0402 x PO431
120

P0403 = [He]
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P0404 - Potencia Nominal del Motor

P0405 - NUmero de Pulsos del Encoder

P0408 - Ejecutar Autoajuste

La funcién estd Inactiva.

P0409 - Resistencia del Estator del Motor (Rs)

Rango de 0,000 a 9,999 ohm Padrén: 0,000 ohm
Valores:

Propiedades: CFG, PM, Vectorial y VWVW

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS | | 05 AUTOAJUSTE

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial | o

|—| 94 Autoajuste |

Descripcién:

Valor obtenido de la foja de datos del motor. Caso esta informacién no esta disponible mantenga el valor padrén.

P0430 - Tipo PM

Rango de 0 = Padrén Padréon: 0O
Valores: 1 = Cooling Tower

Propiedades: CFG y PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |

Descripcién:

Cuando sea parametrizado para motor Wmagnet estdndar (P0430 = 0) serd permitida la parametrizacién de
P0433, P0434 y P0435. Cuando P0430 = 1 serd permitida la parametrizacién de P0442, P0443 y PO444.

P0431 - NUmero de Pares de Polos del Motor

Rango de 2 a24 Padréon: 6
Valores:
Propiedades: CFG, PM y WW PM
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |
Descripcion:

Define el nimero de polos del motor.
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P0433 - Inductancia Lq

P0434 - Inductancia Ld

Rango de 0 a 100,00 mH Padrén: 0,00 mH
Valores:

Propiedades: CFG y PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |

P0442 - Inductancia Lg - CT

P0443 - Inductancia Ld - CT

Rango de 0,0 a 400,0 mH Padrén: 0,0 mH
Valores:

Propiedades: CFG y PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |

Descripcion:

Ajuste de acuerdo con los datos de placa del motor. Caso estas informaciones no estén disponibles mantenga el

valor padrén.
La visualizacién de los pardmetros P0433, P0434, P0442 y P0443 dependerd del valor ajustado en PO430.

s B
ﬁ: iNOTA!
La utilizacién del valor padrén provoca:
1. Aumento de la corriente de salida, pues el torque (par) de reluctancia no es producido por el
motor en esas condiciones; el incremento de la corriente de salida puede provocar elevacién de la
temperatura del motor.
L 2. Impide la operacién del motor en la regién de debilitamiento de campo. )

P0435 - Constante Ke

Rango de 0 a 600,0 Padrén: 100,0 V/krpm
Valores:

Propiedades: CFG y PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |
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P0444 - Constante K, - CT

Rango de 0 a 3000 V/krpm Padrén: 100,0 V/krpm
Valores:

Propiedades: CFG, PM y WW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 43 Dados del Motor |

Descripcién:

Valores obtenidos de los datos de placa del motor. La visualizacién de los pardmetros P0435 y P0444 dependerd
del valor ajustado en P0430.

N
f iNOTA!
En caso de que esta informacién no esté disponible, podrd ser obtenida por medio del
procedimiento a seguir:
1. Accionar el motor sin carga, ajustando PO121 = 1000 rpm.
2. Luego de alcanzar la velocidad ajustada leer el valor de PO007.
3. Deshabilitar el convertidor y ajustar P0435 o P0444 (dependiendo del valor ajustado en P0430)
L con el valor leido en PO0O07. )

Observacion: K, es la constante de la tensién generada. Es una caracteristica del motor que define la tensién de
linea RMS, inducida por el imdn, en funcién de la velocidad del motor. La unidad de ingenieria usada es V/krpm
(Volts/1000 rpm). Por ejemplo: P0444 = 100 V/krpm. Por lo tanto, si el motor estd en una rotacién de 1000 rpm,
la tensién inducida por el motor serd de 100 V.

Cuando el tipo de control utilizado es VWW PM, si el pardmetro P0444 estd configurado a 0, la relacién V/krpm

considerada serd 1000 x PO400 / PO402.
12.7 CONTROL VECTORIAL PM [29]
12.7.1 Regulador de Velocidad [90]

En este grupo son presentados los pardmetros relacionados al regulador de velocidad del CFW-11.
P0160 - Configuraciéon del Regulador de Velocidad
P0161 - Ganancia Proporcional del Regulador de Velocidad
P0162 - Ganancia Integral del Regulador de Velocidad
P0163 - Offset de Referencia Local
P0164 - Offset de Referencia Remota

P0O165 - Filtro de Velocidad

P0166 — Ganancia Diferencial del Regulador de Velocidad
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P0428 - Tipo do Regulador de Velocidad

Rango de 0 = Académico Padrén: 0O
Valores: 1 = Paralelo

Propiedades: PM Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS DE PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Controle Vectorial PM |

Descripcion:
Este pardmetro define el tipo de regulador de velocidad a ser utilizado. Para mds detalles relativos a la
configuracién del regulador consulte la flem 11.8.1 Regulador de Velocidad [90] en la pagina 11-17.

12.7.2 Regulador de Corriente [91]

En este grupo son presentados los pardmetros relacionados al regulador de corriente del CFW-11.

P0438 - Ganancia Proporcional del Regulador de Corriente de Iq

P0440 - Ganancia Proporcional del Regulador de Corriente de Id

Rango de 0,00 a 1,99 Padron: P0438 = 0,80

Valores: P0440 = 0,50

P0439 - Ganancia Integral del Regulador de Corriente de Iq

P0441 - Ganancia Integral del Regulador de Corriente de Id

Rango de 0al,999 Padrén: P0439 = 0,005
Valores: P0441 = 0,005
Propiedades: PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 91 Regulador Corriente |

Descripcién:
Los pardametros P0438, P0439, P0440 y P0441 son autométicamente ajustados en funcién del pardmetro P0402.
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12.7.3 Regulador de Flujo [92]

P0190 - Tensiéon de Salida Méaxima

Rango de 0a 690V Padron: P0296.

Valores: Ajuste automdtico
durante la rutina de
Start-up Orientado:

P0400.
Propiedades: PM, Vectorial
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 92 Regulador Flujo |

Descripcién:
Este parametro define el valor de la tensién de salida méxima. Su valor padrén estd definido en la condicién en
que la tensién de la red es nominal.

La referencia de tensién usada en el regulador “Tensién de Salida Mdxima” es directamente proporcional a la
tensién de la red de alimentacién.

Si esta tensidon aumentar, entonces la tensién de salida podrd aumentar hasta el valor ajustado en el pardmetro
P0400 - Tensién Nominal del Motor.

Si la tensién de alimentacién disminuir, la tensién de salida maxima disminuird en la misma proporcién.

f iNOTA!
Cuando P0202 = 6 6 7, el parametro PO190 se ajusta durante la rutina de Start-up Orientado para
0.95 x P0400.

ﬁ: iNOTA!
Los pardmetros PO175...PO189 estdn inactivos.

P0449 - Regulador Sensorless

Rango de 0 = Inactivo Padréon: 0O
Valores: 1 = Activo

Propiedades: PM

Grupos de | 01 GRUPOS DE PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 92 Regulador de Flujo |

Descripcién:

Este pardmetro permite habilitar la actuacién del compensador en la malla de estimacién del control sensorless
PM. En algunos casos o condiciones de operaciones del motor PM, al habilitar el uso del compensador puede
ocasionar el aumento de la corriente en el motor o provocar fallas durante el accionamiento.
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P0450 - Ganancia Proporcional del Regulador Sensorless

Rango de 0,000 a 2,000 Padrén: 0,000
Valores:

Propiedades: PM

Grupos de | 01 GRUPOS DE PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 92 Regulador de Flujo |

Descripcién:
El pardmetro serd automdticamente ajustado cuando el regulador sensorless sea activo (P0449 = 1) y serd definido
en funcién del pardmetro PO409. En general, el ajuste automdético es suficiente y no es necesario el reajuste.

iNOTA!
El aumento del valor de este pardmetro puede provocar oscilacién en la corriente o fallas durante
el accionamiento.

12.7.4 Limitacién de la Corriente de Torque (Par) [95]

P0169 - Maxima Corriente de Torque (Par) "+"

PO170 - Maxima Corriente de Torque (Par)

Rango de 0,0 a 350,0 % Padron:  125,0%
Valores:

Propiedades: PM, Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—* 29 Control Vectorial |

|—| 95 Lim. Corr. Torque (Par) |

Descripcién:

Estos pardmetros limitan el valor de la componente de la corriente del motor que produce el torque (par) "+"
(PO169) o torque (par) "-" (PO170). El ajuste es expreso en porcentual de la corriente nominal del motor (PO401).

Caso alguna Entrada Analégica (Alx) se encuentra programada para la opcién 2 (Méxima Corriente de torque
(par)), PO169 y PO170 se quedaran inactivos y la limitacién de corriente serd dada por la Alx. En este caso, el valor
de la limitacién podrd ser monitoreada en el pardmetro correspondiente a la Alx programada (PO018...PO021).

En la condicién de limitacién de torque (par) la corriente del motor puede ser calculada por:

_ P0169 0 PO170(*) , po401
mofor 100

El torque (par) mdximo desarrollado por el motor es dado por:
Tmotor(%) = PO169 o PO170
(*) Caso la limitacién de corriente de torque (par) sea suministrada por la entrada analégica, sustituir PO169 o

PO170 por PO018, PO019, P0020 o PO021 de acuerdo con la Alx programada. Para més detalles consulte el ftem
15.1.1 Entradas Analégicas [38] en la pagina 15-1.
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Eﬁb iNOTA!
Los pardmetros PO171, PO172 y PO173 estdn inactivos.

P0174 - Minima Corriente de Torque

Rango de 0,0 a 350,0 % Padrén: 30,0 %
Valores:

Propiedades: Sless

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 95 Lim. Corr. Torque |

Descripcién:

Este parémetro define el valor minimo de las limitaciones de torque + (P0169) y torque — (PO170) para el control
sensorless. Valores de PO169 y PO170 menores que PO174 son ignorados y, en estos casos, el valor vélido para la
mdéxima corriente de torque es definido por el valor de PO174.

z iNOTA!
Este pardmetro no tiene efecto cuando el control de torque es realizado por las entradas analégicas.
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12.7.5 Regulador del Link DC [96]

Para la desaceleracién de cargas de alta inercia o con tiempos de desaceleraciones pequefias, el CFW-
11 dispone la funcién Regulador del Link DC, que evita el bloqueo del convertidor de frecuencia por
sobretensién en el Link DC (F022).

P0184 - Modo de Regulaciéon de la Tension CC

Rango de 0 = Con perdidas Padrén: 1
Valores: 1 = Sin perdidas
2 = Habilita/Deshabilita via Dix
Propiedades: CFG y Vectorial
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial |

|—| 96 Regulador Link DC |

Descripcién:

Habilita o deshabilita la funcién Frenado Sin Perdidas en la regulacién de la tensién CC, conforme tabla que sigue.

Tabla 12.1 - Modos de Regulacién de la Tensién CC

P0O184 Accion
0 = Con perdidas
(Frenado Optimo)

INACTIVA. Si es utilizada, puede ocurrir FO22 (sobretension) durante la reduccién de la velocidad

Control automético de la rampa de desaceleracién. El Frenado Optimo estd inactivo. La rampa de desa-
1 = Sin verdidas celeracién es automdticamente ayustada para mantener el Link DC abajo del nivel ayustado en el PO185.
P Este procedimiento evita el fallo por sobretensién en el Link DC (FO22). También puede ser usado con

cargas excéntricas

M DiIx = 24 V: El frenado actia conforme descrito para P0184 = 1
2 = Habilita/Deshabilita via DIx DiIx = O V: El Frenado Sin Perdidas se queda inactivo. La tensién del Link DC serd controlada por el
pardmetro PO153 (Frenado Reostatico)

P0185 - Nivel de Actuacion de la Regulacién de la Tensién del Link DC

P0186 - Ganancia Proporcional del Regulador de la Tension del Link DC

P0187 - Ganancia Integral del Regulador de la Tensién del Link DC
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12.7.6 Flying Start/Ride-Through [44]

P0321 - U, para Falta de Red

P0322 - U, para Ride-Through

P0323 - U, para Retorno de la Red
P0325 - Ganancia Proporcional del Ride-Through

P0326 - Ganancia Integral del Ride-Through

Rango de 0,000 a 9,999 Padrén: 0,128
Valores:

Propiedades: PM, Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI:— L_| 44 FiyStari/RideThru |

Descripcién:

Estos pardmetros configuran el controlador Pl del “Ride-Through” en el modo vectorial, que es responsable por
mantener la tensién del Link DC en el nivel ajustado en P0322.

Regulador R.T.
UsRide-Through Consulte la
N
(PO322) i Figura 12.1 en la pagina 12-2 o
Figura 12.2 en la pagina 12-3

P0325,P0326

Figura 12.3 - Controlador Pl del Ride-Through

Normalmente el ajuste de fdbrica para P0325 y P0326 es adecuado para la mayoria de las aplicaciones. No
modifique estos pardmetros.
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12.7.7 Frenado CC [47]

12.7.8 Busca de Cero del Encoder

Estas funciones estén Inactivas.

12.7.9 Autoajuste [05] y [94]

P0662 - Amplitud del Pico de Detecciéon

Rango de 0a 100 % Padrén: 30 %
Valores:

Propiedades: CFG, PM

Grupos de | 01 GRUPOS DE PARAMETROS | | 05 AUTOAJUSTE

Acceso via HMI: |—| 29 Control Vectorial | o

|—| 94 Autoajuste |

Descripcion:

Este pardmetro define la amplitud del pico de tension aplicado en la deteccién de la posicién inicial.

12.8 PUESTA EN MARCHA DEL MODO DE CONTROL VECTORIAL PM

ﬁ: iNOTA!
Lea todo el manual del usuario CFW-11 antes de instala, energizar o operar el convertidor de frecuencia.

Secuencia para instalacién, verificacién, energizacion y puesta en marcha:

a) Instale el convertidor de frecuencia: de acuerdo con el Capitulo 3 — Instalacién y Conexién, del
manual del usuario CFW-11, conectando todas las conexiones de potencia y control.

b) Prepare el accionamiento y energize el convertidor de frecuencia: de acuerdo con el item 5.1 del manual
del usuario CFW-11.

c) Ajuste de la contrasefia PO000 = 5: de acuerdo con la Seccién 5.3 AJUSTE DE LA CONTRASENA
EN POOOO en la pagina 5-3 de este Manual.

d) Ajuste el convertidor de frecuencia para operar con la red y el motor de la aplicacién: a través
del Meny “Start-up Orientado” acceder PO317 y modificar su contenido para “1”, lo que hace el
convertidor de frecuencia iniciar la secuencia de Start-up Orientado.

La rutina de start-up orientado [02] presenta en la HMI los principales pardmetros en una secuencia légica.
El ajuste de estos pardmetros prepara el convertidor de frecuencia para operar con la red y con el motor

de la aplicacién. Consulte la secuencia paso a paso en la Figura 12.4 en la pagina 12-20.

El ajuste de los pardmetros presentados en el grupo [02], resulta en la modificaciéon automdtica del contenido
de otfros pardmetros o variables internas del convertidor de frecuencia, conforme presentado en la Figura
12.4 en la pagina 12-20 lo que resultard en una operacién estable del control, con valores adecuados

para obtener el mejor desempefio del motor.

Durante la rutina de Start-up Orientado serd indicado el estado “Config” (Configuracién) en el corner
superior izquierdo de la HMI.
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Pardmetros relacionados al motor:
Programe el contenido de los pardmetros P0398, P0400 a PO435 directamente de los datos de placa del motor.

e) Ajuste de parametros y funciones especificas para la aplicacién: programe las entradas y salidas

digitales y analégicas, teclas de la HMI, de acuerdo con las necesidades de la aplicacién.

Para aplicaciones: )
- Simples, que pueden utilizar entradas y salidas digitales y analégicas programadas con valores padrén
de fdbrica, utilizando el Ment Aplicacién Bésica [04], consulte el item 5.2.3 - Ajuste de los Pardmetros
de la Aplicacién Basica del manual del usuario del CFW-11.
- Que necesiten solamente de las entradas y salidas digitales y analégicas con programacién distinta
del padrén de fabrica, utilice el Mend Configuracion /O [07].
- Que necesiten de funciones como: Frenado Reostdtico [28], Ride-Through [44], acceda estas funciones
a través del MenU Grupos de Pardmetros [01]. )

f) Verificacién del funcionamiento:

1) Ajuste la referencia de velocidad (PO121) en la rotacién nominal (P0402) y accione el motor sin carga;
2) Con el motor en funcionamiento en la rotacién nominal (P0402), ajuste la carga lentamente hasta

alcanzar el valor nominal (PO401).

Caso ocurra algin fallo o sintoma a seguir relacionado, durante la ejecucién de las etapas 1y 2, tente
eliminarlo usando el(los) procedimiento(s) descrito(s) para cada situacién. Cuando existir mds de un

procedimiento, teste cada sugerencia aisladamente y en el orden presentado:
- FO98 antes del inicio de la rampa de aceleracién

1) Aumente el valor de P0662 en pasos de 2 % hasta el mdximo de 35 %.

- F167 o F168 antes del inicio de la rampa de aceleracién

1) Disminuya el valor de P0662 en pasos de 2 % hasta el minimo de 10 %.

- FO71 al inicio de la rampa de aceleracién

1) Aumente el tiempo de la rampa de aceleracion (PO100 o PO102).

2) Aumente la ganancia proporcional del regulador de velocidad (PO161) en pasos de 1.0 hasta en el méximo 20.0.

3) Aumente la ganancia proporcional del regulador de corriente de iq (P0438) en pasos de 0.10 hasta en
el mdximo 1.50.

4) Verifique el ajuste de P0435.

5) Deshaga los pasos 2 y 3.

6) Disminuya la ganancia proporcional del regulador de velocidad (PO161) en pasos de 1.0 a un minimo de 4.0.

- FO71 al final de la rampa de aceleracién:

1) Disminuya la ganancia proporcional del regulador de corriente de id (P0440) en pasos de 0.1 a un
minimo de 0.2.

2) Disminuya la ganancia proporcional del regulador de velocidad (PO161) en pasos de 1.0 a un minimo
de 4.0.

3) Deshaga los pasos 1y 2.

4) Aumente la ganancia proporcional del regulador de corriente de id (P0440) en pasos de 0.1 a un

méximo de 0.8.
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5) Disminuya en 5 % el valor padrén de la tensién méxima de salida (PO190).
6) Disminuya en 5 % la referencia de velocidad (PO121).
7) Disminuya la carga.

- Sobretensién en el Link DC (F022)

1) Ajuste PO185 conforme sugerido en la Tabla 11.9 en la pagina 11-33.

- Sobrevelocidad en el motor (F150)

1) Ajuste las ganancias del regulador de velocidad conforme descrito en el ftem 11.8.1 Regulador de
Velocidad [90] en la pagina 11-17.

2) Aumente el valor de la ganancia proporcional de iq (P0438) en pasos de 0.10 hasta en el méximo 1.50.
- Oscilacién en la velocidad
1) Siga el procedimiento de ajuste para optimizacién del regulador de velocidad descrito en el

ftem 11.8.1 Regulador de Velocidad [90] en la pagina 11-17.

- Vibracién en el motor (en general ocurre cuando P0202=7)

1) Disminuya el valor de la ganancia proporcional de id (P0440) en pasos de 0.05 hasta el minimo de 0.2.
2) Disminuya el valor de la ganancia proporcional de iq (P0438) en pasos de 0.05 hasta el minimo de 0.5.

3) Diminuya el valor de lo ganancia proporcional de velocidad (PO161) en pasos de 1.0 hasta en el minimo 4.

- El motor no acelera (PM con encoder)

- Verifique si la identificacién de los cables del motor coincide con la de los bornes de potencia U/T1, V/

T2 y W/T3 del convertidor. En caso contrario, rehaga las conexiones.
- El eje del motor gira en sentido contrario (PM sensorless)

- Verifique si la identificacién de los cables del motor coincide con la de los bornes de potencia U/T1, V/
T2 y W/T3 del convertidor. En caso contrario, rehaga las conexiones.

— La velocidad real del motor (P0002) es limitada por debajo de la velocidad méxima (P0134)

El pardmetro PO134 es limitado automdticamente por:

PO134 = Ud_ x 636/P0435

P0296 220/230V 380V..480V | 500 V...600 V 660/690 V
Ud e 400V 800 V 1000 V 1200 V
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Seq. Accién/Resultado Indicacién en el Display Seq. Accién/Resultado Indicacién en el Display
e cLoo B - Ajuste el contenido
- Modo Monitoreo. B e de P0202 presionando
" "
1 |- Presione “Men0” (“soft B.8 A Selec.”.
key” derecha). H.8 H= - En seguida presione Config CLOC Brpem
4‘ 1248 lm hasta seleccionar la e hemE,
9 | opcion deseada: “007] PM PEEEE Eemel
- El grupo “00 TODOS Reacdu  cLOC BrEm Sensorless o [006] PM con
PARAMETROS" ya estd EE il 3 Encoder”- Reset | 13:42 [Selec.
. =R GR‘U DS F"ﬁRﬁMET S D . .
2 | seleccionado. @2 START-UP ORIENTADD - Despues presione
B2 PARAM. AL TERADOS “ "
Salvar”
% Salir | 13:48 [Selec. %
El 01 GRUPOS — - Si necesario, modifique
- El grupo =2y C Lo .
. B el contenido de P0296
PARAMETROS” es »
) de acuerdo con la tensién
3 | seleccionado. 82 START-UP ORIEMTADO "
@2 PARAM. AL TERADDS de la red utilizada. Para Config  CLOC B
u! \ Sali 12:42 [Selec. eso, presione “Selec.”. Tipo de Comtrol
220 kit P FB262: FM Sensorless
10 | Esta modificacién afectard y
Ready c Lo BT PO151, PO153, PO185, = i
- El grupo “02 START-UP q
orop B8 TODOS PARAMETROS P0321, P0322, PO323 y Reset | 13:48 |Selec.
ORIENTADO" es entonces 81 GRUPOS PARAME TROS
4 ) Z ART—LF OR IEMTADD P0O400.
seleccionado. B3 PARAM. AL TERADDS
- Pressione “Selec.”. Salir | 13:43 [Selec. %
- Si necesario, modifique
- El parémetro “Start-up eadu cLac RN el contenido de P0298
5 Orientado P0317: No” ya de acuerdo con la
estd seleccionado. aplicacién del convertidor
- Presione “Selec.”. [Salir | 13143 [Gelec, | de frecuencia. Para eso,
presione “Selec.”. Esta
" y i Comfia CLOC B
Readuy c LoC Er =T modificacién afectard Tension Mominal Red
- El contenido de “P0317 = FES - 17 |PO156, POTS57, POTS58, SHE =Y
6 | [000] No” es presentado. ST —— gplentado PO169, PO170, PO401 21 Duty CHDD
% CEEET Mo y P0404. El tiempo y el Reset | 12:48 [Selec.
Salir | 13:48 |Salvar nivel de actuacién de la
proteccién de sobrecarga
- El contenido del pardmetro Ready cLOC (SR en los IGBTs serdn también
- l""l
es modificado para “P0317 F‘I".l afectados.
7 — [001] Si". Startup Drlentado %
- Presione “Salvar”. Sali 13 :42 [Sal
=i . 2oMET - Si necesario, ajuste el
contenido de P0398 de
- En este momento es acuerdo con el factor de
iniciada la rutina del “Start- servicio del motor. Para
. . Confi cLoC B
up Orientado” y el estado eso, presione “Selec.”. 2 en)
. Aplicacion
“Config” es sefalado en la 12 Esta modificacién afectard PEZ958: Mormal Duty CHO2
parte superior izquierda de el valor de corriente y el 1.
la HMI. _ e - tiempo de actuacién de la Reset | 13:48 [Selec.
, . onfig T -
- El parédmetro “ldioma funcién de sobrecarga del
P0201: Espafol” ya esta motor.
8 . Tipo de Control
seleccionado; FEZEZ: YW F 68 Hz %
- Si necesario, cambie Fecet | 13:48 [Selec.
el idioma presionando - Si necesario, ajuste el
“Selec.”, en seguida contenido de PO400 de
y para acuerdo con la tensién Config CLOC BT
seleccionar el idioma inal del motor. P Factor ServicioMotor
y nominal del motor. Para ey 1 =
después presione “Salvar”. 13 i

o,

eso, presione “Selec.”.

Esta modificacién afectard

PO190.
A g

Reset [13:48 [Selec.
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Seq. Accién/Resultado Indicacién en el Display Seq. Accién/Resultado Indicacién en el Display
- Si necesario, ajuste P0401 - Ajuste PO409 de acuerdo
de acuerdo con la corriente : con la placa de datos del

Confis CLOC Sren tor. P i Config  cLOC Brem
i motor. Para eso, presione
nominal del motor. Para eso, Tersion Mominal Motor | , presi e
i “ " J| | PE4EE: 445 W “ .

14 | presione Selec.”. Esta mo ey Selec FEAES : 1624 per
dificacién  afectara PO156, 19 |Si la informacién no se en- ] =tat
PO157 y PO158. Reset | 13:48 [Selec. cuentra disponible mantenga

% el ajuste igual a cero.
- Si necesario, ajuste P0402
B - Ajuste P0431 igual a 6
de acuerdo con la rotacién :
inal del motor. P para motor Wmagnet pa-| [Cenfig ¢ LOC BrEm
nominal del motor. Para eso, Config CLOC Bl i i
. : drén. Para eso, presione | | BESistencia Estator
presione “Selec.”. Esta mo- Corriente Mom. Motor FE4E2: 8. 888 okhm
L ) FE4E1:  A3.5 A 20 | “selec.”. Esta modificacién
15 |dificacién afectara P0122 | | B i : PO403 &
- afectard .
a PO131, PO133, P0O134, =a Reset |13:42 |Sslec.
PO208, P0288, P0289 y Rezst 1Z2:42 |Selec. %
P0O403.
- Ajuste P0433 de acuerdo| (Confis cLOC BT
| f | P Mumero de Polos
) con el dato de placa. Para B g &
N "
- P0403 es ajustado automd- eso, presione “Selec.”. A
. e d q ) Config cLOC G 2 5 otz
lcamente de acuerdo con: Rotacion Mom. Motor % m‘ 13:43 W
16 P0403 = P0402 x PO431 Pa4E2: 1758 rem
_— 3 . Motor
120 - Ajuste P0434 de acuerdo| [Comfia ¢ LOC BT
Para eso, presione “Selec.”. Incuctancia L
. Reset |13:48 [Selec. | dat laca. P =
o =lac con el dato de placa. Para EENE o (B (508
% 22 | eso, presione “Selec.”. i
- Si necesario, modifique % Reset | 13:48 [Selec.
el contenido de P0404 de| (Confim cLOC BT

. acuerdo con la potencia no- ;giggfnc iaegolr;:.rﬂotor - Ajuste P0435 de acuerdo Clm;f"ii GP_DEd Bren
minal del motor. Para eso . MELCLANC 12

. con el dato de placa. Para B AnE G
presione “Selec.”. 23 | eso, presione “Selec.”.

Resset | 13:48 |Sslec. =
n S > % Reset | 13:42 |Selec.
- El pardmetro P0405 so-
lamente estard visible si la
tarjeta_de encoder ENCI1 o
médulo PLCT1 se encuentra :
] Config CLOC G-

conectada al convertidor de | [FE o T ea e

18 frecuencia. FE4E4 2 FoE Cy
- Ajuste P0405 de acuerdo
con el nimero de pulsos por Reset |12:42 (Selec.
rotaciones del encoder. Para
eso, presione “Selec.”.

Figura 12.4 - Puesta en Marcha Orientada del modo vectorial PM

12.9 FALLOS Y ALARMAS

Cuando el modo de control es PM con Encoder (P0202 = 6), el reset de fallos serd acepto solo con el
motor parado. Excepto el reset del Fallo FO79 (Fallo Sefal Encoder) que podria ocurrir con el eje del motor
en movimiento. Sin embargo, el motor debe estar parado para evitar problemas de funcionamiento luego
del reset de fallo.
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12.10 PARAMETROS DE LECTURA [09]

P0009 - Torque (Par) en el Motor

Rango de -1000,0 a 1000,0 % Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcién:
Senaliza el torque (par) desarrollado por el motor en porcentual de la corriente nominal del motor (P0401).

Usando la salida analégica AOT o AO2 (médulo), AO3 o AO4 programada para presentar la referencia de
la corriente de torque (par) (Ig*), se puede calcular el valor del torque (par) del motor a través de la férmula:

Tmotor = {Ig* x P0401 x 20 [%]} / |,
Donde:

lg* en (Volts);
|, es la corriente de HD del convertidor de frecuencia (P0295).

12.11 LIMITES DE VELOCIDAD [22]

P0134 - Limites de Referencia de Velocidad Maxima

NOTA!

La velocidad mdaxima permitida es ajustada autométicamente en el valor definido por:

PO134, =Ud . x 636 /P0435

Tabla 12.2 - Tension maxima del Link DC
P0296 220/240 V 380 V...480 V 500 V...600 V 660/690 V
ud_, 400V 800V 1000V 1200V
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13 CONTROL V/F PARA MOTORES SINCRONOS DE IMAN
PERMANENTE (VVW PM)

El modo de control WW PM (Voltage Vector WEG for Permanent Magnet) utiliza un método de control
basado en la técnica del control vectorial, orientado por la tensién para motores a imanes permanentes, con
buena performance para sistemas con dindmicas lentas. Este control es de fécil uso y de alto desempefio
en la reduccién de pérdidas y ahorro de energia, debido al seguimiento del méximo torque por amperio
y al mantenimiento en la estabilidad de corriente, conforme el diagrama de bloques presentado a seguir

en la Figura 13.1 na pégina 13-1.

R S

o Regulodor del Link D¢ . U,PO004 T
i Hold de Rampa Acelera de rampa .
I | T MTPA
! u, [Po150=0 PO150=1 ; ] o !
i v i |_.__P0454 ;
| fU, ! 1
! PO152 | — i
iPOT5T —» ! P0445 "l t !
! po15T " Ys RoTST *Ys Senfido |
S I . PO446 = 0 jdegio J
Hold PO45\4 f Modulacién 3
<
POT00-POT04 P0444 L o mPO007 | space vector i\ﬁv@,\/\_{K
PO134L - -~ £,P0002 | PWM ;
— | ——>| I '
t Angulo ;
sextante b
Cero R —(‘D—‘ - l'o
P0448=00 & | ! !
PO451>1, I [4P0448 PO452 ! 1
! Ganancia ol da i i
‘ " l4g s
POI35 "o : : W
| t |
Limitacion | ...l
de la Estabilizador
corriente de corriente
de salida i, PO003 iy,

Célculo de i

Figura 13.1 - Diagrama de bloques del control VVW PM
Por lo tanto, esta estrategia elimina dos problemas de la naturaleza del motor sincrono a imén permanente:

™ Inestabilidad con respuestas de naturaleza oscilatoria en sus variables eléctricas, o pérdida de sincronismo,

tras cambios de referencia de velocidad, y/o de cargas.

Corriente excesiva para aplicacién de carga.

En esta estrategia de control no es necesario autoajuste, no obstante, para alcanzar una buena regulacién
se debe colocar las informaciones de los datos de placa del motor en el START-UP orientado. Este tipo
de control es ideal para aplicaciones de media y alta velocidad, sin la necesidad de respuesta dindmica
répida, donde el foco es la eficiencia energética, tales como accionamiento de:

™ Ventiladores.

™ Bombas.

® Compresores.

Por otro lado, el VWW PM no es recomendado para aplicaciones que necesitan respuesta dindmica réapida

o control preciso de torque, donde el foco es la performance dindmica, tales como:

Dinam&metros.
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Movimiento de carga (como puentes gria, grias, elevadores).

Aplicaciones que exijan performance semejante a la de servomotores, como mdquinas herramienta y

CNC (posicionamiento y alta dindmica necesaria).

NOTA!

La corriente nominal del motor debe ser mayor que 1/3 de la corriente nominal del convertidor.

El modo de control VWW PM es seleccionado a través del pardmetro P0202= 8. Ese control necesita
solamente de los datos de placa del motor para su funcionamiento adecuado. Ademds de eso, es
recomendado que el motor accionado sea emparejado al convertidor, o sea, que las potencias del motor

y convertidor sean las mds préximas posibles.

El proceso de ajuste del control VWW PM es facilitado por el mend START-UP de la HMI, donde son

seleccionados los pardmetros de interés en la configuracién del VWW PM para la navegacién de la HMI.
13.1 DATOS DEL MOTOR [43] Y AUTOAJUSTE [05] O [94]

Aqui son descritos los parémetros de configuracién y el ajuste del control VWW PM. Estos son datos obtenidos

en la placa de motores WEG.
P0398 - Factor de Servicio del Motor

P0400 - Tension Nominal del Motor

-
w

P0401 - Corriente Nominal del Motor
P0402 - Rotacién Nominal del Motor

P0404 - Potencia Nominal del Motor

P0406 - Ventilacion del Motor

P0431 — NUmero de Polos

P0444 - Constante Electromotriz K, CT

Descripcién:
Para mds detalles, consulte la Seccién 12.6 DATOS DEL MOTOR [43] Y AUTOAJUSTE [05] O [94] en la pagina
12-6 do manual de programacéo.
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13.2 CURVA V/F AJUSTABLE [24]

P0142 - Tensidon de Salida Maxima

P0143 - Tensiéon de Salida Intermediaria

P0144 - Tension de Salida en 3 Hz

P0145 - Velocidad de Inicio del Debilitamiento de Campo

P0146 - Velocidad Intermediaria

Descripcién:
Para mds detalles, consulte la Seccién 9.2 CURVA V/F AJUSTABLE [24] en la pagina 9-7.

13.3 LIMITACION DE CORRIENTE V/F [26]

P0O135 - Corriente Maxima de Salida

P0344 - Configuraciéon de la Limitacién de Corriente

Descripcién: )
Para més detalles, consulte la Seccién 9.3 LIMITACION DE CORRIENTE V/F [26] en la pagina 9-9.

Para el control VWW PM, independe de la opcién de P0344, la funcién desempefiada serd Hold - LR ON (P0344 = 0).

13.4 LIMITACION DEL LINK DC V/F [27]

PO150 - Tipo del Regulador U, V/f

PO151 - Nivel de Actuacién de la Regulacién de la Tension del Link DC (V/f)

P0152 - Ganancia Proporcional del Regulador de la Tensién del Link DC (V/f

Descripcion: )
Para més detalles, consulte la Seccion 9.4 LIMITACION DEL LINK DC V/F [27] en la pagina 9-11.
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13.5 PARAMETROS PARA EL AJUSTE DEL CONTROL VVW PM

P0445 - Ganancia de Ajuste del MTPA

Rango de 0,00 a 4,00 Padrén: 0,50
Valores:

Propiedades: CFG, WW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI |—| 28 Control VWW PM |

Descripcién:

Este pardmetro puede ser ajustado verificando el factor de potencia calculado (POO11) y la corriente de salida
(PO003) del motor. A depender de la aplicacién, se puede obtener un ajuste de reduccién de los reactivos,
obteniendo un aumento del factor de potencia del motor y reduccién de la corriente de salida.

P0446 - Ganancia Proporcional del Regulador MTPA

Rango de 0 a 500 Padrén: 100
Valores:

Propiedades: CFG, WW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Accesovia HMI: - L_Jog Control WW PM |

P0447 - Ganancia Integral del Regulador MTPA

Rango de 0 a 500 Padrén: 12
Valores:

Propiedades: CFG, WW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 28 Control VWW PM |

Descripcion:

Estos pardmetros son ganancias para la regulacién dindmica del ajuste de la tensién de salida del motor para
variaciones de carga.

Si P0O446 = O el control MTPA serd desactivado.

ﬁ: iNOTA!
En la mayor parte de los casos esos pardmetros no necesitan ajustes.
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P0448 - Ajuste Estabilizador de Corriente

Rango de 0 a 3000 Padréo: 450
Valores:

Propiedades: CFG, WW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: - L_T9g Control VWW PM |

Descripcién:

Esta ganancia elimina la inestabilidad con repuestas de naturaleza oscilatoria en las corrientes y velocidad, y/o
pérdida de sincronismo, tras cambios en la referencia de velocidad, y/o cargas.

P0451 - Velocidad Inicial del Damping

Rango de 0,0 a0 100,0 % Padrén: 5,0 %
Valores:

Propiedades: CFG, WW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 28 Control VWW PM |

Descripcién:

La actuacién de este pardmetro dependerd del valor ajustado en el pardmetro PO456 (Identificacién de la Posicién

Inicial y Corriente I/F — VWW/PM).

Cuando P0456 = 1, el pardmetro P0451 determina el porcentual de la velocidad nominal del motor para activar
la estabilizaciéon de corriente del motor y el control MTPA. Si POO02 es mayor que P0451 x P0402, la estabilizacion
del motor y el control MTPA serdn activados.

Cuando P0456 es diferente de 1, el pardmetro P0451 determina el porcentual de la velocidad nominal del motor

en el cual ocurre la transicién del modo I/f al control MTPA o viceversa. Si P0451 = 0% el convertidor siempre

actuard en el modo MTPA, o seaq, la funcién |/f serd desactivada. La estabilizacién de corriente del motor estard

siempre activa.

P0452 - Constante de Tiempo del Filtro Pasa-Baja Corrientes - DQ

Rango de 1 a 1000 ms Padrén: 1 ms
Valores:

Propiedades: CFG, WW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 28 Control VWW PM |

Descripcién:

Constante de tiempo del filtro aplicado en la lectura de corriente utilizada en el estabilizador de corriente.
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P0454 - Percentual da Tensdo Minima do MTPA

Rango de 0,0 a0 100,0 % Padrén: 100 %
Valores:

Propiedades: CFG, WW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 28 Control VWW PM |

Descripcién:

Este pardmetro define el valor minimo de la tensién que serd aplicada en el motor cuando la funcién MTPA esté activa.

Ese valor minimo es el porcentual de la relacién PO435 x N, x1000.

Eiemplo:
Siendo, P0435 = 120 V/k,,, N, = 900 rpm e P0454 = 50,0 %, la tensiéon Minima (V) serd definida por:

(PO454/100)*(P0435*N,,.)/1000 = 54 V. Onde, N,,, es la velocidad del motor en Rotaciones por minuto.

P0455 - Offset Constante K,

Rango de -150,0 a 150,0 V/k,,, Padrén: 0
Valores:
Propiedades: VWW PM
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS
Acceso via HMI: ': 28 Control VW PM o 05 AUTOAJUSTE
43 Datos del Motor

Descripcién:
Este pardmetro permite variar la constante Ke, definida por el pardmetro P0444, utilizada por el control VWW/PM con
el motor en funcionamiento, lo que permite determinar el mejor ajuste para obtener la menor corriente del motor.
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P0456 - Identificacion de la Posicion Inicial y Corriente I/F - VVW/PM

Rango de 0 = ID - OFF, I/F - Cfg Padrén: 1
Valores: 1 =1ID - ON, I/F - OFF
2 =1ID - ON, I/F - Cfg
Propiedades: CFG, WWW PM
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Accesovia HMI: - L__fog Control VWWWPM |
Descripcién:

Permite habilitar o deshabilitar las funciones de identificacién de la posicién inicial (ID) y de la funcién I/f (I/F).

Ajustando P0456 con la opcién 0, la identificacién de la posicién inicial estard deshabilitada y la funcién 1/f podré
ser habilitada si P0451 fuera diferente de O.

Ajustando P0456 con la opcién 1, la identificacién de la posicién inicial estard habilitada y la funcién I/f estaré
deshabilitada (independientemente del valor de PO451). En este caso, habré aplicacién de sefal de alta frecuencia

en el inicio de la aceleracién del motor.

Ajustando P0456 con la opcién 2, la identificacién de la posicién inicial estard habilitada y la funcién 1/f podré ser
habilitada si P0451 fuera diferente de O.

La alteracién de ese pardmetro altera el valor del parémetro PO451.

f NOTA!
En caso de que la funcién I/£ sea utilizada sin la realizacién de la identificacion de la posicién inicial (P0456

= 0) podrd ocurrir movimiento del eje, debido a la alineacién del imdn, provocado por la aplicaciéon de

la corriente CC en el motor.
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P0462 - Corriente I/f - VVW/PM

Rango de 0,0 a 150,0 % Padrén: 100,0 %
Valores:

Propiedades: VWW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |_| 28 Control VWW PM |

Descripcién:

Define la corriente a ser aplicada en el motor, cuando el convertidor estd actuando en el modo 1/, es decir, con
velocidad del motor por debajo del valor definido por el parémetro PO451. El valor de la corriente es dado en
porcentual de la corriente de salida del motor en PO401.

P0463 - Tiempo de Ejecuciéon del Modo I/f - VVW/PM

Rango de 0,0a15,0s Padrén: 0,0s
Valores:

Propiedades: VWW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS

Acceso via HMI: [ [ 28 Control VW PM

Descripcién:

Cuando P0463 es diferente de 0,0 s, la corriente definida a través del pardmetro P0462 serd aplicada durante el
tiempo definido a través de P0463, antes de ejecutar la rampa de aceleracion.

Cuando P0463 sea ajustado en 0,0 s, la corriente definida en P0462 seré aplicada durante la rampa de aceleracién
hasta la velocidad definida en PO451.

El tiempo de ejecucién del modo I/f permanecerd mientras la referencia de velocidad sea menor que el porcentual
de la velocidad de actuacién del control I/f, definido por el parémetro P0451. Por lo tanto, si la velocidad del
motor fuera mayor que P0451, el modo I/f serd desactivado.

Esta funcién I/f tiene utilidad para condiciones en las cuales el tiempo de arranque en baja velocidad debe ser mds
rapido o mds lento, con relacién al tiempo de la rampa de aceleracién (PO100) para soportar las condiciones de
carga impuestas en el arranque del motor.

P0662 - Amplitud del Pico de Deteccién

Descripcién:

Para més detalles, consulte el ftem 12.7.9 Autoajuste [05] y [94] en la pagina 12-16.
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13.6 PUESTA EN FUNCIONAMIENTO EN MODO VVW PM

NOTA!

Lea todo el manual del usuario del CFW-11 antes de instalar, energizar u operar el convertidor.

Secuencia para instalacién, verificacién, energizacién y puesta en funcionamiento:

a) Instale el convertidor: de acuerdo con el Capitulo 3 - Instalacién y Conexién del manual del usuario

CFW-11, conectando todas las conexiones de potencia y control.

b) Prepare el accionamiento y energice el convertidor: de acuerdo con la seccién 5.1 - Energizacién

y Puesta en Funcionamiento, del manual del usuario CFW-11.

c) Ajuste la contrasefia P0000 = 5: de acuerdo con la Seccién 5.3 AJUSTE DE LA CONTRASENA EN P0O00O.
d) Cargue el padrén de fabrica en P0204 = 5 y repita el paso anterior para ajuste de la contrasefa.
e) Ajuste el convertidor para operar con la red y el motor de la aplicacién: a través del Ment “Start-up
Orientado” acceda a PO317 y altere su contenido para 1, lo que haré que el convertidor inicie la rutina de

“Start-up Orientado”.

La rutina de “Start-up Orientado” presenta, en la HMI, los principales pardmetros en una secuencia légica.

El ajuste de estos pardmetros prepara el convertidor para operacién con la red y motor de la aplicacion.

Verifique la secuencia paso a paso en la Figure 13.2 en la pagina 13-12. -
Durante la rutina de “Start-up Orientado” serd indicado el estado “Config” (Configuracién) en la parte

superior izquierda de la HMI.

f) Ajuste de parametros y funciones especificos para la aplicacién: programe las entradas y salidas

digitales y analégicas, teclas de la HMI, etc., de acuerdo con las necesidades de la aplicacién.

Para aplicaciones:

Simples, que pueden usar la programacién estdndar de fdbrica de las entradas y salidas digitales y
analégicas, utilice el Ment “Aplicacién Basica”. Consulte el item 5.2.3 - Ajuste de los Pardmetros
de la Aplicacién Bésica, del manual del usuario CFW-11.

® Que necesiten solamente entradas y salidas digitales y analégicas con programacién diferente a la
estdndar de fdbrica, utilice el Ment “Configuracién 1/O”.

@ Que necesiten funciones como Flying Start, Ride-Through, Frenado CC, Frenado Reostdtico, etc,

acceda y modifique los pardmetros de estas funciones, a través del Men( “Grupos de Parémetros”.
G J

g) Verificacién de funcionamiento: En caso de que ocurra alguna falla o sintoma a seguir relacionado,
durante el accionamiento del motor, intente eliminarla usando el(los) procedimiento(s) descritos) para cada
situaciéon. Cuando exista mds de un procedimiento, pruebe cada sugerencia aisladamente y en el orden

presentado:
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- FO98 antes del inicio de la rampa de aceleracién
1) Aumente el valor de P0662 en pasos de 2 % hasta el mdximo de 35 %.

- F168 antes del inicio de la rampa de aceleracién

1) Disminuya el valor de P0662 en pasos de 2 % hasta el minimo de 10 %.

- F169 durante la rampa de aceleracién
1) Alterar el valor de PO144 en pasos de 1 %, inicialmente decrementando hasta el minimo de 2 % v, en
caso de que la falla persista, incremente hasta el maximo de 12 %.

2) Aumentar el valor de P0461 en pasos de 1 s.

- FO71 al inicio de la rampa de aceleracion

1) Alterar el valor de PO144 en pasos de 1 %, inicialmente decrementando hasta el minimo de 2 % vy, en
caso de que la falla persista, incremente hasta el méximo de 10 %.

2) Aumente el tiempo de la rampa de aceleracién (PO100 o PO102).

3) Verifique el ajuste de P0435.

Para visualizar mejor la puesta en funcionamiento en modo VWW PM, consulte la Figure 13.2 en la pagina

13-12 a seguir:
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Sec. Accién/Resultado Indicacién en el Display Sec. Accién/Resultado Indicacién en el Display
(Reada  cLOC S ) (Comfig  cLOC Arem |
- Modo Monitoreo. B orEm - Ajuste el contenido Idioma
1 - Presione “Menu”. g’g E de P0202 presionando IEEEED (IR ELES
- (“soft key” derecha). |" ‘T “Selec.”. ! #F &8
12 :42 Meriu
h o -En seguida presione | FESEE || 1584 [[SSlsEc )
- El grupo “00 TODOS Ready  cLOC Brem hasta seleccionar | EorF e o @R
PARAMETROS” ya estd G5 TODOS PARAME TROS | ~
a opcion "[008] VWW e
5 | i d Bl GRUPOS PARAMETROS ) F’l'::lf'_.".i':jﬁ:
seleccionado. g2 START-UF OR IEMTADO PM', y después presione .
83 PARAM. AL TERADOS Tipode Contral
% e R “Guardar”.
= . == | Salir | 13:48 [Guardar]
- Bl grupo “01 GRUPO (Ready  cLOC EnEn) - Siendo necesario
. ,
PARAMETROS” es g5 TODOS PARAME TROS . .
B1 GRL AR z modifique el contenido de
3 seleccionado. B2 START-UF ORIEMTAD
56 CEREH. AL TR P0296 de acuerdo con la
% = | isees Foee tensién de red utilizada. Confia  CLOC Bremn
Para eso, presione “Selec.”. | | TiFo de Contral
( ) FEzZEz: Wil P
- El grupo “02 STARTUP LCECH  GILOE ChER 10 | Esta modificacién afectard
g5 TODOS PARAMETROS 3 : r
4 ORIENTADO” es PO151, PO153, PO185, : :
entonces seleccionado. P0O321, P0322, PO323 y (Reset |13:48 |Selec. )
- Presione “Selec.”. P0400.
- El pardmetro “Start-up i t>
5 Orientado P0317: No” - Siendo necesario, cambie
ya estd seleccionado. el contenido de P0298 de
- Presione “Selec.”. Sair | 13:48 [Selec. acuverdo con la aplicacién
Feea = . del convertidor. Para eso,
. =2y CLOC T ( i )
- El contenido de presione “Selec.”. Esta Cont l_g S LC,IC aren
" " F:H-:n E B Tension Mominal Red
P0317 = [000] No“ es - i alteracién afectara PO156, FEZ9G: 448 — 458 W
6 Start—upe Orientado 11 S ] i i
presentado. PO157, PO158, P0O401 y X al MDY
m Sair |13:48 [Saluvar | P0404. El actuacién de la [Reset | 13:48 [Selec. |
- El contenido del (Ready  cLOC B ) profeccion fje sobrecarga
pardmetro es modificado F-Ej-:: l"? seran fambien afectados.
D ) H
7 | para'PO317 = [001] Si" Start—up Oriemtado %
- Presione “Guardar”.
Sair | 13:48 [Saluvar En caso necesario, ajuste
~En esfe momento es el contenido de P0398 de
iniciada la rutina de “Start- acverdo con el factor de
up Orientado” y el estado servicio del motor. Para| (Canfia G LOC B )
i A eso, presione “Selec.”. Esta | | Firlicacion
“Config.” es sefialado en e ) PE225: Uso Mormal (MDD
el éngulo superior izquierdo 12 | alteracién afectard el valor ico Mot or
de corriente y el tiempo de
de la HMI. y p
- El parémetro “Idioma actuacion de la funcion de | (UBE5EE | 13148 |S=lac. )
P0201: Espafol” ya estd eniig cTAF aren ) sobrecarga del motor
seleccionado. : nhaol %
8 Tipo de Control

- Si es necesario, modifique
el idioma presionando
“Selec.”, en seguida
B G o
seleccionar

el idioma y después

presione “Guardar”.

-

FEZ262: V/F SBH=

132:48

| Feset Selec. |
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acuerdo con la potencia
17 | nominal del motor. Para

eso, presione “Selec.”.

-

Freoguenc ia Mom. Motor
FPE4832 : &8 H=
Fotencia

FE4E4

Resst | 13:42 [Selec.

Seq. Acéo/Resultado Indicacéo no Display Seq. Acéo/Resultado Indicagéo no Display
- El pardmetro PO405
- Siendo necesario, ajuste solamente estara visible
el conenido de PO400 de Config CLOC e | si la tarjeta de encoder
acuerdo con la tension Factor Sevicio
. PEZOE: 145 ENC1 o el modulo PLC11
13 nominal del motor. Para Fendimento Mom. FMotor estiuvieran conectados al
eso, presione “Selec.”. RO T convertidor. (Confia CLOC Bremn
Reset | 13:48 |Selec. ) ’ Fotencia Mom. Motor
% 18 FEiEg 2 oS T
- Ajuste P0405 de acuerdo
con el numero de pulsos -
- Siendo necesario, ajuste » (Reset [13:48 |Selec.
) por rafcién del encoder.
el contenido de P0401 de )
) Para eso, precione
acuerdo con la corriente Config CLOC Brem ) “Selec.”
elec.”.
nominal del motor. Para Tension Mominal Motor
o, ; PE4EE: 448
14 | eso, presione “Selec.”. Tors e e %
Esta modificacién afectard Siend o ol
. - Siendo necesario, altere
PO156, PO157 y PO158. Reset | 13:48 [Sslec. 4 )
P0406 de acuerdo con Config CLOC B
% la tipo de ventilacién del Mumero Pulsos Enc oder
. FE4EE 1824 epr
- — 19 | motor. Para eso, presione m *
- Siendo necesario, ajuste " . -
) Selec.”. . -
el contenido de P0402 de Reset | 13:48 [Selec.
acuerdo con la rotacién %
nominal del motor. Para Config CLOC G |
eso, presione “Selec.”. Corrente Mom. Motor - Ajuste P0431 igual a (Confia CLOC Brgm
FPE4El s aLE] oA i i
15 | Esta modificacién afectard Fotac > 6 para motor Wmagnet gg:;gia;uf;_,::i imllt;;
PO122 a PO131 , PO1 33[ 20 estédndar. Para eso
Reset | 13:48 [Selec. resione “Selec.”. Esta P~
PO134, P0208, P 0288, J P
.. . FReset | 12:48 |Selec.
P0289, P0O403 y PO135. clferomon ofecforo P0403. ‘
% - Ajuste P0444 de acuerdo
con el dato de placa.
- P0403 es ajustado Para eso, presione “Selec.”. TR T
automdticamente de % Mumero de Polos
acuerdo con: Confia  CLOC Brem ) 21 PRl
P0403 = P0402 x P0431 Rotacion Mom. Motor - Para finalizar la rutina
FE4EE ATEE rEm
16 120 - N T de Start-UP Orientado, | Feset | 13:45 |Selec.
Para eso, presione presione “Reset.” (Soft Key
“Selec.” Reset | 13:88 [Selec. |
elec.”. izgierda) o
% (Confiz_cLoC Bren
: ; - Después de unos segundos o
i It _ : rEm
Siendo necesario, altere 22 | el display vuelve al modo de 5.8 A
el contenido de P0404 de Config CLOC Brem monitoreo. 8.8 H=

L 12:48 |Selec.
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14 FUNCIONES COMUNES A TODOS LOS MODOS DE CONTROL

Esta Seccién describe las funciones comunes a todos los modos de control del convertidor de frecuencia

CFW-11 (V/, VWW, Sensorless, Encoder), PM y VWW PM.

14.1 RAMPAS [20]

Las funciones de RAMPAS del convertidor de frecuencia permiten que el motor acelere y desacelere de

modo més rdpido o mds despacio.

PO100 - Tiempo de Aceleracién

PO101 - Tiempo de Desaceleracién

Rango de 0,00 999,05 Padrén: 20,0 s
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |_| 20 Rampas |

Descripcién:
Estos pardmetros definen el tiempo para acelerar (PO100) linealmente de O hasta la velocidad méxima (definida
en PO134) y desacelera (PO101) linealmente de la velocidad méxima hasta 0.

Observacion: El ajuste en 0.0 s significa que la rampa esta deshabilitada.

P0102 - Tiempo de Aceleracién de la 22 Rampa

P0103 - Tiempo de Desaceleraciéon de la 22 Rampa

Rango de 0,00 999,05 Padrén: 20,0 s
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |_| 20 Rampas |

Descripcién:

Estos pardmetros permiten que se configure una segunda rampa para aceleracién (P0102) o desaceleracién (PO103)
del motor, la cual es activa via entrada digital externa (definido por PO150). Una vez accionado ese comando el
convertidor de frecuencia ignora el tiempo de la 1¢ rampa (PO100 0 PO101) y pasa a obedecer al valor ajustado para
la 2% rampa (Vea ejemplo para comando externo en la Figura 14.1 en la pagina 14-2 que sigue).

CFW-11 | 14-1



Funciones Comunes a Todos los Modos de Control

24V
Dlx - abierto R
Gira/Para ﬁempo
24V

Dlx - 2° rampa abierto >

N Tiempo

PO1 02\; ‘E/PO1 03
PO1 OO‘ KPO] 01

Velocidad .
del Motor 'ﬁempo

Figura 14.1 - Actuacidn de la 2° rampa

En este ejemplo, la conmutacién para la 2% rampa (PO102 o PO103) es hecha a través de una de las entradas
digitales DI1 a DI8, desde que esta se encuentre programada para la funcién 2° Rampa (consulte el ffem 15.1.3
Entradas Digitales [40] en la pagina 15-12 para més detalles).

Observacién: El ajuste en 0.0 s significa que la rampa estd deshabilitada.

PO104 - Rampa S

Rango de 0 = Inactiva Padréon: 0O
Valores: 1=50%
2 =100 %
Propiedades:
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |_| 20 Rampas |
Descripcion:

Ese pardmetro permite que las rampas de aceleracién y desaceleracién tengan un perfil no lineal, semejante a un

“S”, como presenta la Figura 14.2 en la pagina 14-2 que sigue.

A Velocidad
Lineal
50 % rampa S
100 % rampa S
: ; t(s)
Tiempo de Aceleracién Tiempo de Desaceleracién
(PO100/P0102) (PO101/P0O103)

Figura 14.2 - Rampa S o lineal

La rampa S reduce golpes mecdnicos durante aceleraciones/desaceleraciones.
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PO105 - Sele¢do 1¢/2° Rampa

Rango de 0 = 1° Rampa Padrén: 2
Valores: 1 = 2° Rampa

2 = DIx

3 = Serial/USB

4 = Anybus-CC

5 = CANopen/DeviceNet/Profibus DP

6 = SoftPLC

7 =PLCI1
Propiedades: CFG
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |_| 20 Rampas |
Descripcién:

Define la fuente de origen del comando que va seleccionar entre la 12 Rampa y la 2¢ Rampa.
Observaciones:

“1e Rampa” significa que las rampas de aceleracién y desaceleraciéon estén siguiendo los valores
programados en PO100 y PO101.

“29 Rampa” significa que las rampas de aceleracion y desaceleracién estén siguiendo los valores
programados en PO102 y PO103.

Se puede monitorear el conjunto de rampas utilizadas en un determinado instante en el pardémetro P0680
(Estado Légico).

14.2 REFERENCIA DE VELOCIDAD [21]

Ese grupo de pardmetros permite que se establezcan los valores de las referencias (consignas) para la
velocidad del motor y para las funciones JOG, JOG+ y JOG-. También es posible definir si el valor de la
referencia serdn mantenidos cuando el convertidor de frecuencia es apagado o deshabilitado. Para mas
detalles consulte las Figura 15.9 en la pagina 15-35 y Figura 15.10 en la pagina 15-36.

P0120 - Backup de la Referencia de Velocidad

Rango de 0 = Inactiva Padrén: 1
Valores: 1 = Activa

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 21 Refer. Velocidad |

Descripcion:

Ese pardmetro define si la funcién de backup de la referencia de velocidad estd activa o inactiva.

Si PO120 = Inactiva, el convertidor de frecuencia no guardard el valor de la referencia de velocidad cuando es
deshabilitado. Asi, cuando el convertidor de frecuencia fuera nuevamente habilitado, el valor de la referencia de

velocidad asumird el valor del limite minimo de velocidad (PO133).

Esta funcién de backup se aplica a las referencias (consignas) via HMI, E.P, Serial / USB, Anybus-CC,
CANopen / DeviceNET y Setpoint del PID.
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P0121 - Referencia de Velocidad por la HMI

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 90 rpm
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 21 Refer. Velocidad |

Descripcién:

Quando as teclas MW y @ de la HMI se encuentren activas (P0221 = 0 o P0222 = 0), este pardmetro ajusta
el valor de la referencia de velocidad del motor.

El valor de PO121 serd mantenido con el ultimo valor ajustado mismo cuando el convertidor de frecuencia fuera
deshabilitado o desenergizado, si el pardmetro PO120 se encuentra configurado como Activo (1). En este caso
el valor de PO121 es grabado en la EEPROM cuando es detectada la condicién de subtension en el enlace CC.

P0122 - Referencia de Velocidad para JOG

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 150 rpm
Valores: (125 rpm)
Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 21 Refer. Velocidad |

Descripcién:

Durante el comando de JOG, el motor acelera hasta el valor definido en PO122, siguiendo la rampa de
aceleracién ajustada.

La fuente de comando de JOG es definida en los pardmetros P0225 (Situacién Local) o PO228 (Situacién
Remota).

Si la fuente de comando de JOG se encuentra ajustada para las entradas digitales (DI1 a DI8), una de estas
entradas debe ser programada, conforme presentado en la Tabla 14.1 en la pagina 14-4.

Tabla 14.1 - Seleccién del comando JOG via entrada digital

Entrada Digital Parametros
DI P0263 = 10 JOG)
DI2 P0264 = 10 (JOG)
DI3 P0265 = 10 (JOG)
Dl4 P0266 = 10 (JOG)
DI5 P0267 = 10 JOG)
Dl6 P0268 = 10 (JOG)
DI7 P0269 = 10 (JOG)
DI8 P0270 = 10 (JOG)

Para més detalles consulte la Figura 15.6 en la pagina 15-19 (h).
El sentido de giro es definido por los pardmetros P0223 o P0226.
El comando de JOG es efectivo solamente con el motor parado.

Para la opcién JOG+ consulte la descripcién de los pardmetros abajo.
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P0122 - Referencia de Velocidad para JOG+
P0123 - Referencia de Velocidad para JOG -

Rango de 0 a 18000 rpm

Valores:

Propiedades: PM y Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 21 Refer. Velocidad |

Descripcién:

Los comandos de JOG+ o JOG- son siempre realizados via entradas digitales.

Padrén:

150 rpm
(125 rpm)

Una entrada DIx debe ser programada para JOG+ y otra para JOG- conforme presentado en la Tabla 14.2 en

la pagina 14-5 que sigue:

Tabla 14.2 - Seleccién del comando JOG+ y JOG- via entrada digital

.. Funcién
Entrada Digital 10G+ 10G -
DIl P0263 = 16 P0263 = 17
DI2 P0264 = 16 P0264 = 17
DI3 P0265 = 16 P0265 = 17
DI4 P0266 = 16 P0266 = 17
DI5 P0267 = 16 P0267 = 17
Dl6 P0268 = 16 P0268 = 17
DI7 P0269 = 16 P0269 = 17
DI8 P0270 = 16 P0270 = 17

Durante los comandos de JOG+ o JOG- los valores de PO122 y PO123 son, respectivamente, sumados o res-
tados de la referencia de velocidad para generar la referencia total (consulte la Figura 15.9 en la pagina 15-35).

Para la opcién JOG consulte la descripciéon del pardmetro anterior.

14.3 LIMITES DE VELOCIDAD [22]

Los pardmetros de este grupo tienen como objetivo actuar como limitadores de la velocidad del motor.

P0132 - Nivel Maximo de Sobrevelocidad

Rango de 0a 100 %

Valores:

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 22 Limetes Velocidad |
Descripcién:

Padrén:

10 %

Ese pardmetro establece el mayor valor de velocidad en que el motor podrd operar, y debe ser ajustado con un

porcentual del limite méximo de velocidad (PO134).

Cuando la velocidad real ultrapasar el valor de PO134+P0132 por mds de 20 ms, el CFW-11 ir4 deshabilitar los

pulsos del PWM y indicaré falla (F150).

Si desear que esta funcién se quede deshabilitada, programe PO132 = 100 %.
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P0133 - Limite de Referencia de Velocidad Minima

Rango de 0 a 18000 rpm Padréon: 90 rpm
Valores: (75 rpm)

P0134 - Limite de Referencia de Velocidad Méaxima

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 1800 rpm
Valores: (1500 rpm)
Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 22 Limites Velocidad |

Descripcién:

Define los valores limites méximos/minimos de referencia (consigna) de velocidad del motor cuando el convertidor
de frecuencia es habilitado. Vdlido para cualquier tipo de la sefal de referencia. Para mdés detalles a respecto de
la actuaciéon de PO133, consulte el pardmetro P0230 (Zona Muerta de las Entradas Analégicas).

& iNOTA!
La velocidad méxima permitida esté limitada al menor valor entre el definido por 3,4 x PO402 y el
calculado por la ecuacién 120 x 550 / n° de polos. EI PO134 es siempre el limite de referencia de la
velocidad mdéxima, aunque el valor configurado en PO133 sea mayor que el de PO134.

Velocidad de Salida Velocidad de Salida

4
PO134 PO134

PO133 PO133

10V 1 Referencia de Referencia de
oV Velocidad 0 > Velocidad

A

-PO133

-PO134

v

(a) Limites de velocidad considerando “Zona Muerta” inactiva (P0230 = 0)

A Velocidad de Salida a Velocidad de Salida

POT34 PO134
P0O133
. PO133
-10V s Szh\s/reelgggo(zonygno) Referencia (consignal
+10V 0 ¥ »  de Velocidad

-PO133 0 100 %

0 10V

0 20 mA

4 mA 20 mA

-P0134 TOViiiiiiiiiee, 0

20mA. 0

20 mA 4 mA

(b) Limites de velocidad considerando “Zona Muerta” activa (P0230 = 1)

Figura 14.3 - (a) y (b) Limites de velocidad considerando “Zona Muerta™ inactiva (P0230 = 0) y activa (P0230=1)
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14.4 MULTISPEED [36]

La funcién MULTISPEED es utilizada cuando se desea hasta 8 velocidades fijas preprogramadas, la misma

es comandada a través de las entradas digitales (D14, DI5 y DI6).

P0124 - Referencia 1 Multispeed

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 90 rpm
Valores: (75 rpm)

P0125 - Referencia 2 Multispeed

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 300 rpm
Valores: (250 rpm)

P0126 - Referencia 3 Multispeed

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 600 rpm
Valores: (500 rpm)

P0127 - Referencia 4 Multispeed

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 900 rpm
Valores: (750 rpm)

P0128 - Referencia 5 Multispeed

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 1200 rpm

Valores: (1000 rpm)

P0129 - Referencia 6 Multispeed

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 1500 rpm
Valores: (1250 rpm)

P0130 - Referencia 7 Multispeed

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 1800 rpm
Valores: (1500 rpm)
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PO131 - Referencia 8 Multispeed

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 1650 rpm
Valores: (1375 rpm)
Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |_| 36 Multispeed |

Descripcién:

El Multispeed trae como ventajas la estabilidad de las referencias (consignas) fijas preprogramadas, y la inmunidad
contra los ruidos eléctricos (entradas digitales DIx aisladas).

Para activar la funcién Multispeed se debe configurar el pardmetro P0221 = 8 y/o P0222 = 8 (Seleccion de Referencia).

Para utilizar solo 2 o 4 velocidades, cualquier combinacién de las entradas entre DI4, DI5 y D16 pueden se utiliza-
das. Verificar los pardmetros de Referencia de Velocidad, conforme las Dl's utilizadas.

La(as) entradas(s) programada(s) para otra (s) funcién(ones) debe(n) ser considerada(s) como O V, conforme
presentado en la Tabla 14.4 en la pagina 14-8.

Tabla 14.3 - Seleccion de la funciéon Multispeed via entradas digitales

DIx habilitada Programacién
Dl4 P0266 = 13
DI5 P0267 = 13
DI6 P0268 = 13

Tabla 14.4 - Referencia Multispeed

8 Velocidades
4 Velocidades
2 Velocidades
DIé DI5 Di4 Ref. de Veloc.
(ORY% (ORY% (0% P0O124
oV oV 24V P0125
oV 24V oV PO126
oV 24V 24V PO127
24V (ORY% oV P0128
24V (ORY% 24V P0O129
24V 24V (0% PO130
24 V 24 V 24V PO131
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14.5 POTENCIOMETRO ELECTRONICO [37]

La funcién POTENCIOMETRO ELECTRONICO (E.P) permite que la referencia de velocidad sea ajustada

via 2 entradas digitales (una para incrementarla y la otra para decrementarla).

Para habilitar esa funcién, se debe primero configurar la referencia de velocidad via “E.P”, haciendo
P0221 =7 y/o P0222 = 7. Luego de habilitar esta funcién, solo es necesario programar dos de las entradas
digitales (P0263 a P0270) en 11 (Acelera E.P) y 12 (Desacelera E.P).

El funcionamiento de esta funcién puede ser observado en la figura que sigue. Es importante mencionar
que el incremento de la referencia es hecho con la aplicacién de 24 V en las entradas digitales, mientras

que el decremento es hecho con la aplicacién del nivel O'V.

Para resetear la referencia para cero, se debe aplicar 24 V en la entrada “ACELERA” y O V en la entrada
“DESACELERA" simulténeamente con el CFW-11 deshabilitado.

Acelera
O N
Entradas Acel ., Referencia de
Digitales celeracion » Velocidad
0Desuce era Desaceleracién
L] Reset para
& Cero

Habilitacion —
Velocidad
Minima
Velocidad de l

Salida R
Tiempo

DIx Acelera 24V Abierto R
Tiempo

Reset < o4 p

Dix Desacelera ,

Tiempo
24V
Dix — Gira/Para Abierto

v

Figura 14.5 - Funcién del potenciémetro electrénico (E.P.)
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14.6 LOGICA DE PARADA [35]

Esa funcién permite la configuraciéon de una velocidad en la cual el convertidor entrard en condicién del

bloqueo (deshabilita general).

Se recomienda utilizar esta funcién cuando los comandos de Gira/Para, Sentido de giro, LOC/REM y JOG

sean generados por el teclado (HMI) o por las entradas digitales (Dlx).

P0217 - Bloqueo por Velocidad Nula

Rango de 0 = Inactivo Padrén: 0O
Valores: 1 = Activo (N* y N)
2 = Activo (N¥)
Propiedades: CFG
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 35 Légica de Parada |
Descripcién:

Cuando activo (N* y N), deshabilita el convertidor de frecuencia después que la referencia de velocidad (N*) y la
velocidad real (N) fueren menores que el valor ajustado en el pardmetro P0291 +1 % de la velocidad nominal
del motor (estérese).

Cuando estd activo (N*), deshabilita el convertidor, luego de que la referencia de velocidad (N*) sea menor que el
valor ajustado en el pardmetro P0291 = 1 % de la velocidad nominal del motor (histéresis).

El convertidor de frecuencia vuelve a ser habilitado cuando se cumple una de las condiciones definidas por el
parametro PO218.

iPELIGRO!
Cuidado al se aproximar del motor cuando el mismo se encuentra en la condicién de bloqueo. Lo mismo

puede volver a operar a cualquier momento en funcién de las condiciones del proceso. Caso desear
manosear el motor o efectuar cualquier tipo de mantenimiento, desenergize el convertidor de frecuencia.

P0218 - Salida del Bloqueo por Velocidad Nula

Rango de 0 = Referencia o Velocidad Padrén: O
Valores: 1 = Referencia

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 35 Légica de Parada |

Descripcion:
Se especifica la condicién para la salida del bloqueo por velocidad nula, serd solo por la referencia de velocidad
o también por la velocidad real.

Tabla 14.5 - Salida de la condicién de bloque por N =0

P0218 Convertidor de Frecuencia Sale de la
(PO217 = 1) Condicién de Bloque por N = 0
0 PO00T (N*) > P0291 o

P0002 (N) > P0291
1 PO00T (N*) > P0291

14-10 | CFW-11



Funciones Comunes a Todos los Modos de Control

Cuando el Regulador PID se encuentra activo (P0203 = 1) y en modo Automdtico, para el convertidor de frecuen-
cia salir de la condicién de bloque, ademds de la condicién programada en P0218, es necesario todavia que el
error del PID (la diferencia entre el setpoint y la variable de proceso) sea mayor que el valor programado en P0535.
Para més detalles, consulte la Seccién 22.6 PARAMETROS en la pagina 22-9.

P0219 - Tiempo con Velocidad Nula

Rango de 0a999s Padrén: Os
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 35 Légica de Parada |

Descripcién:

Define si la funcién Légica de Parada serd temporizada o no.
Si P0219 = 0, la funcién funcionard sin temporizador.

Se P0219>0, la funcién estard configurada con temporizador, y serd iniciado el conteo del tiempo ajustado en
este pardmetro luego de la Referencia de Velocidad y velocidad del Motor se quedaren menores que el valor
ajustado en P0291. Cuando el conteo alcanzar el tiempo definido en PO219, ocurrird la deshabilitacion del
convertidor de frecuencia. Si durante el conteo de tiempo alguna de las condiciones que provocan el bloqueo
por Légica de Parada dejar de ser cumplida, entonces el conteo de tiempo serd puesto a cero y el convertidor de
frecuencia continuard habilitado.

P0291 - Velocidad Nula

Para més detalles consulte el ftem 15.1.4 Salidas Digitales / a Relé [41] en la pagina 15-20.

14.7 FLYING START / RIDE-THROUGH [44]

La funcién FLYING START permite accionar un motor que estd en giro libre (rueda libre), acelerdndolo a
partir de la rotacién que el motor se encuentra.

Ya la funcién RIDE-THROUGH posibilita la recuperacién del convertidor de frecuencia, sin bloqueo por
subtensién, cuando ocurre una cafda de tensién en la red de alimentacién.

Como esas funciones operan de modo distintas dependiendo del modo de control utilizado (V/f, WW o
Vectorial), ellas serdn descriptas detalladamente en la secuencia para cada modo.

P0320 - Flying Start / Ride-Through

Rango de 0 = Inactivas Padrén: 0O
Valores: 1 = Flying Start

2 = Flying Start / Ride - Through

3 = Ride - Through

Propiedades: CFG y PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: - LI 44 FiyStart/RideThru |
Descripcién:

El parametro P0320 selecciona la utilizacién de las funciones Flying Start y Ride-Through. Para mds detalles,
consultar las secciones siguientes.
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14.7.1 Flying Start, V/f y VVW

En los modos V/f y VWW, el convertidor de frecuencia imponer una frecuencia fija de arranque, definida
por la referencia de velocidad, y se aplica rampa de tensién definida en el pardémetro PO331. La funcién
“Flying Start” serd accionada luego del tiempo ajustado en PO332 (para permitir la desmagnetizacién del
motor) siempre que un comando “Gira” es accionado.

14.7.2 Flying Start Vectorial

14.7.2.1 P0202 = 3 (Sensorless)

El comportamiento de la Funcién Flying Start (FS) en el modo sensorless durante la aceleracién y la

reaceleracién puede ser comprendido a partir de la Figura 14.6 en la pagina 14-14.

En la Figura 14.6 en la pagina 14-14 (b) es presentado el comportamiento de la referencia de velocidad

cuando la funcién FS es iniciada con eje del motor parado y P0329 pequefio (no optimizado).

Andlisis del funcionamiento:

1. La frecuencia igual al ajuste de PO134 es aplicada con una corriente igual a 0,9xP0401 (control 1/1).

2. La frecuencia es reducida hasta cero utilizando la rampa dada por: P0O329 x P0412.

3. Sila velocidad no es encontrada durante esa variacién de frecuencia, es iniciada una nueva busqueda
en el sentido de giro contrario, donde la frecuencia es variada desde [-PO134] hasta cero; pues esa
segunda verificacién encerra el FS, y el modo de control pasa a ser el vectorial sensorless.

En la Figura 14.6 en la pagina 14-14 (c) es presentado la referencia de velocidad cuando la Funcién FS es

iniciada con el eje del motor girando en el sentido deseado o el eje se encuentra parado y P0329 ya optimizado.
Andlisis del funcionamiento:

1. La frecuencia igual al ajuste de PO134 es aplicada con una corriente igual a 0,9xP0401 (control I/4);

2. La frecuencia es reducida utilizando la rampa dada por: P0329*P0412 hasta encontrar la velocidad
del motor;

3. En este momento el modo de control pasa a ser vectorial sensorless.

f iNOTA!
Para que la velocidad del eje del motor sea encontrada en la primera barredura, proceder el ajuste

~

de P0329 de la siguiente forma:

1. Incrementar P0329 utilizando intervalos de 1.0.

2. Habilitar el convertidor de frecuencia y observar el movimiento del eje del motor durante la
actuacién del FS.

3. Si el eje presentar movimiento en los dos sentidos de rotacién, provocar la parada del motor y
repetir los ftems 1.y 2.

N J
4 . N\
gﬁ: iNOTA!
Los parédmetros utilizados son PO327 a P0329.
N J
4 N\

iNOTA!

Cuando el comando de habilita general es activado, no ocurrird la magnetizacién del motor.

(S

& &

iNOTA!

Para el mejor funcionamiento de la funcién, se recomienda la activacién del frenado sin perdidas,
se ajustando el pardmetro PO185 de cuerdo con la Tabla 11.9 en la pagina 11-33.
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P0327 — Rampa de la Corriente del I/f del F.S.

Rango de
Valores:

Descripcion:

Define el tiempo para que la corriente del I/f cambie de “0” hasta (0.9xP0401) en el inicio del barrido de frecuen-
cia (f), a fin de minimizar la generacién de transitorios en el motor. El valor esténdar de fébrica varia en funcién

0,000 a 1,000 s

del motor y es definido por:

P0O327 = P0412/8.

P0328 - Filtro del Flying Start

Rango de
Valores:

Descripcién:

Define un tiempo que permite eliminar los transitorios generados por la maquina durante la identificacién de la

0,000 a 1,000 s

velocidad del motor.

El valor estédndar de fébrica varia en funcién del motor y es definido por:

PO328 = (P0412/8 + 0.015s).

P0329 - Rampa de Frecuencia del I/f del F.S.

Rango de
Valores:

Propiedades:

Grupos de

Acceso via HMI:

Descripcién:

2,00 50,0

Sless

| 01 GRUPOS PARAMETROS

L 44 FiyStart/RideThru

Padrén:

Padrén:

Padrén: 6,0

Define la tasa de variacién de la frecuencia utilizada en la bisqueda de la velocidad del motor.

El valor estdndar de fébrica de P0329 mostrado en la tabla a seguir sirve para permitir la puesta en marcha de la

funcién y debe ser optimizado, normalmente el valor final ajustado es mayor que el valor sugerido.

Tabla 14.6 - Valor de P0329 en funcion de P0404

0,070 s

0,085 s

P0404 Oall 12,13 14,15 16,17 18,19, 20 21,22
P0329 6.0 7.0 8.0 9.0 10.0 11.0
P0404 23,24 25,26 27,28 29, 30 31,32 33, 34
P0329 12.0 13.0 14.0 15.0 16.0 17.0
P0404 35,36 37,38 39 a 60

P0329 18.0 19.0 20.0
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La tasa de variacién de la frecuencia es determinada por: (P0329xP0412).

H. General (c/ G/P=0ON) o G/P (c/ HG = ON)

1

1

1

PO134 - - - - PO329xP0412 |
|

N 1

(a) A
+24V
1 . i
1 fiempo
1
(b) ¥ | ! i > Vectorial
N A i X |
1
| POI34 oo !
' ! POOO1
| P0329xP0412 X
| 4
1 1
| ‘/\‘ |
! N ! >
' | ' | =/ . ”
IH.H' '9. fiempo
! "1 ! 2xP0412 *
14xP0412
|
| -P0134 ----
|
1
1
() n* ! I/t R Vectorial
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1

\
1
<> l flompo.
4xP0412 " 1s | :
| I
1 1
1 1
1 1
( :P0327 I
1
PO003 <> !
: : (P, | = 0.9 x.POAOl
://_\/
1 1
1 1
] ! [
[ tiempo

Figura 14.6 - (a) a (d) - Influencia de P0327 y P0329 durante el Flying Start (P0202 = 3)

¢

Desedndose desactivar momentédneamente la funcién “Flying Start”, se puede programar una de las entradas digitales
P0263 a P0270 en 24 (Deshab. FlyStart). Consulte el flem 15.1.3 Entradas Digitales [40] en la pagina 15-12.

14.7.2.2 P0202 = 4 (Encoder)

Durante el intervalo de tiempo en que el motor estd siendo magnetizado, ocurre la identificacién de la

velocidad del motor. Concluida la magnetizacién, el motor serd accionado a partir de esta velocidad, hasta

la referencia (consigna) de velocidad indicada en POOOT.

No son utilizados los pardmetros P0327 a P0329, PO331 y PO332.
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14.7.3 Ride-Through V/f y VVW

La funcién Ride-Through en el modo V/f o WW iré deshabilitar los pulsos de salida (IGBT) del convertidor de
frecuencia asi que la tensién de alimentacién alcanzar un valor abajo del valor de subtensién. No ocurre falla
debido a la subtension (FO21) y la tensién en el Link DC caerd lentamente hasta que la tensién de la red regrese.

Caso la tensién de la red tarde mucho para regresar (mds que 2 segundos), el convertidor de frecuencia
podrd indicar FO21 (subtensién en el Link DC). Si la tensién de la red regresar antes, el convertidor de
frecuencia volverd a habilitar los pulsos, imponiendo la referencia (consigna) de velocidad instanténeamente
(como en la funcién “Flying Start”) y haciendo una rampa de tensién con tiempo definido por el pardmetro
P0331. Consulte las Figura 14.7 en la pagina 14-15 (a) y (b).

Red Regresa
Red Regresa ¢

Tensién en el

Link DC Tensién en el Link DC

_____________ Nivel de la FO21 Nivel de la FO21

1
! 1
: H Habilitado
| : Pulsos de Salida
i Pl0332 ) E Habilitado .
Pulsos de Salida
Deshabilitado E E
! , P0331 1 PO332 ! Tiempo ajustado en
! ! ¢ N E P0332
, ! Tensién de Salida ; : 00331
i : [ ——>
: oV : i : Tensién de Salida
| 1 1
; : Deshabilitado E ov
! . Velocidad de Salida f SRy
(P0002) ! !
H H Velocidad de Salida
| r (PO002)
—————————————————— 0 rpm
——————————————— 0 rpm

(a) Con la red regresando antes del tiempo ajustado en PO332  (b) Con la red regresando después del tiempo ajustado en
P0332, mds antes de 2 s (para P0332 < 1 s), o antes, de
2xP0332 (para P0332 > 1 s)

Figura 14.7 - (a) y (b) - Actuacidén del Ride-Through en modo V/f

La actuacién de la funcién Ride-Through podré ser visualizada en las salidas DO1/RL1, DO2/RL2, DO3/
RL3, DO4 y/o DO5 (P0275 a P0279), desde que las mismas sean programadas en “24 = Ride-Through”.

P0331 - Rampa de Tensién

Rango de 0,20 60,05 Padrén: 2,0s
Valores:

Propiedades: V/Ey WW

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: - LI 44 FiyStart/RideThru |

Descripcion:

Ese pardmetro ajusta el tiempo necesario para que la tensién de salida alcance el valor de la tensiéon nominal.

Es utilizado tanto por la funcién “Flying Start" cuanto por la funcién “Ride-Through” (las dos en el modo V/fy VWW),
en conjunto con el pardmetro P0332.
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P0332 - Tiempo Muerto

Rango de 0,1a10,0s Padrén: 1,0s
Valores:

Propiedades: V/fy VYW

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: LI 44 FiyStart/RideThru |

Descripcién:

El parémetro PO332 ajusta el tiempo minimo que el convertidor de frecuencia aguardard para volver a accionar

el motor,

que es necesario para la desmagnetizacion del motor.

En el caso de la funcién “Ride-Through”, el tiempo es contado a partir de la caida de la red. Sin embargo, en
la actuacién de la funcién “Flying Start”, el conteo es iniciado luego de la aplicacién del comando
“Gira/Para=Gira”.

Para el correcto funcionamiento, se debe ajustar ese tiempo para dos veces de la constante rotérica del motor
(consulte la Tabla 11.7 en la pagina 11-28 el ltem 11.8.5 Autoajuste [05] y [94] en la pagina 11-25).

14.7.4 Ride-Through Vectorial

Diferente del modo V/fy WW, en el modo Vectorial la funcién Ride-Through procura regular la tensién del Link DC
durante la falta de la red, sin interrupcién o memorizacién de falla. La energia necesaria para mantener el
convertidor funcionando es obtenida de la energia cinética del motor (inercia) a través de la desaceleracion

del mismo. Asi, en el regreso de la red, el motor es reacelerado para la velocidad definida por la referencia.

Luego de la falta de red (t0), la tension del Link DC (U ) empieza a disminuir conforme una tase dependiente de la
condicién de carga del motor, pudendo alcanzar el nivel de subtensién (12) si la funcién “Ride-Through” no
se encuentra operando. El tiempo tipico necesario para que eso ocurra, con carga nominal, es de la orden
de 5a 15 ms.

Con la funcién “Ride-Through” activa, la falta de red es detectada cuando la tensién U, alcanzar un valor
abajo del valor “U, para Falta de Red” (t1), definido en el parémetro PO321. Inmediatamente el convertidor
de frecuencia inicia la desaceleracién controlada del motor, regenerando energia para el Link DC de modo

a mantener el motor operando con tensién U, regulada en el valor “U, para Ride-Through” (P0322).

Caso la red no regrese, ocurrird falla de baja tensién - FO21 (en el instante t5). Si la red regresa antes de
la ocurrencia de la subtensién (t3), el convertidor de frecuencia detectard su retorno, cuando la tensién
“Ud” alcanzar el nivel “Ud para Retorno de la Red” (t4), definido en el pardmetro P0323. El motor serd
reacelerado, siguiendo la rampa ajustada, desde el valor actual de la velocidad hasta el valor definido por
la referencia de velocidad (PO001) (consulte la Figura 14.8 en la pagina 14-17).
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B @ &

B B &

A Ud
OO
Normal R
Retorno(P0323) | m m m b = e e e e e e e e = = = ==
Falta (PO321) f= = = = Lo |
Ride-Through (P0322) |= = = = LJ I
[
[ T : I
. o
Subtensién (75 %) fr == == e - depm == - FO21
I
(I : e : I : .
| | : | |
1 | | | |
1 | =’r
011 12 13 t4 15 U

Figura 14.8 - Actuacion de la funcidn “Ride-Through” en el modo vectorial

t0 — Falta de red.

t1 — Deteccién de la falta de red.

t2 — Actuacion de la subtensién (FO21 sin “Ride-Through”).
t3 — Retorno de la red.

t4 — Deteccién del retorno de la red.

t5 — Actuacién de la subtensiéon (FO21 con “Ride-Through”).

Sila tensién de la red producir una tensién U, entre los valores ajustados en P0322 y P0323, puede ocurrir
la falla F150, los valores de P0321, P0322 y P0323 deberdn ser reajustados .

-

<
iNOTA!

Cuando una de las funciones, “Ride-Through” o “Flying Start”, es activada, el pardmetro PO357
(Deteccién de Falta de Fase de la Red) es desconsiderado, independientemente del tiempo ajustado.

J
. N
f iNOTA!
Cuidados con la aplicacién:
Todos los componentes del accionamiento deben ser dimensionados para soportar las
condiciones transitorias de la aplicacién. )
. B
f iNOTA!
La activaciéon de la funcién “Ride-Through” ocurre cuando la tensién de la red de alimentacién es
menor que el valor (P0321+1.35).
U, = Vcax 1.35 )
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P0321 - U, para Falla de Red

Rango de
Valores:

178 a 282V
308a 616V
308a 616V
308a 616V
308a 616V
425a 737V
425a 737V
486 a 885V
486 a 885V

Padrén:

252 V (P0296 = 0)
436V (P0296 = 1)
459V (P0296 = 2)
505V (P0296 = 3)
551V (P0296 = 4)
602 V (P0296 = 5)
660V (P0296 = 6)
689 V (P0296 = 7)
792 V (P0296 = 8)

P0322 - U, para Ride-Through

Rango de
Valores:

178 a 282V
308a 616V
308a 616V
308a 616V
308a 616V
4250737V
4250737V
486 a 885V
486 a 885V

Padrén:

245V (P0296 = 0)
423V (P0296 = 1)
446 V (P0296 = 2)
490 V (P0296 = 3)
535V (P0296 = 4)
585V (P0296 = 5)
640V (P0296 = 6)
668 V (P0296 = 7)
768V (P0296 = 8)

P0323 - U, para Retorno de la Red

Rango de
Valores:

Propiedades:

Grupos de
Acceso via HMI:

Descripcion:

178 a 282V
308 a 616V
308 a 616V
308 a 616V
308 a 616V
4250737V
4250737V
486 a 885V
486 a 885V

Vectorial

| 01 GRUPOS PARAMETROS

|—| 44 FlyStart/RideThru

Padrén:

267V (P0296 = 0)
462V (P0296 = 1)
486V (P0296 = 2)
535V (P0296 = 3)
583V (P0296 = 4)
638V (P0296 = 5)
699 V (P0296 = 6)
729V (P0296 = 7)
838V (P0296 = 8)

- P0321 - Define el nivel de tensién U, abajo del cual serd detectada la falta de la red de alimentacién;

- P0322 - Define el nivel de tensién U,, que el convertidor de frecuencia intentard mantener regulado, para que
el motor continué operando;

- PO323 - Define el nivel de tensién U, en que el convertidor de frecuencia identificard el retorno de la red, a

partir del cual el motor deberd ser reacelerado.

f iNOTA!
Estos pardmetros trabajaran en conjunto con los pardmetros P0325 y P0326 para “Ride-Through”

en control vectorial.
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P0325 - Ganancia Proporcional del Ride-Through

Rango de 0,0 a0 63,9 Padrén: 22,8
Valores:

P0326 - Ganancia Integral del Ride-Through

Rango de 0,000 a 9,999 Padrén: 0,128
Valores:

Propiedades: Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 44 FlyStart/RideThru |

Descripcién:

Estos pardmetros configuran el controlador Pl del “Ride-Through” en el modo vectorial, que es responsable por
mantener la tensién del Link DC en el nivel ajustado en PO322.

Regulador R.T.

U, Ride-Through
(PO322) —» Consulte la Figura 11.1 en
- la pagina 11-2 o Figura

11.2 en la pagina 11-4.

P0325, PO326
Ud
Figura 14.9 - Conftrolador Pl del “Ride-Through”

Normalmente el ajuste de fébrica para P0325 y P0326 es adecuado para la mayoria de las aplicaciones.

No modifique estos pardmetros.

14.8 FRENADO CC [47]

- N
f iNOTA!
El frenado CC en el arranque y/o en la parada no actta se P0202 = 4 (Control Vectorial con
Encoder).
N J
- N
f iNOTA!
El frenado CC en el arranque no actda cuando la funcién Flying Start esté activa (P0320 = 1 o 2).
\ J

El FRENADO CC consiste en la aplicacién de corriente continua en el motor, permitiendo la parada répida

del mismo.
Tabla 14.7 - Pardmetros relacionados al frenado CC
Modo de Control Frenado CC en el Arranque Frenado CC en la Parada
Escalar V/f P0299 y PO302 PO300, PO301 y PO302
VWW P0299 y P0O302 PO300, PO301 y PO302
Vectorial Sensorless P0299 y PO372 PO300, PO301 y PO372
VWW PM P0299 y PO302 PO300, PO301 y PO302
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P0299 Tiempo del Frenado CC en el Arranque

Rango de 0,0a15,0s Padrén: 0,0 s
Valores:

Propiedades: V/f, VWW, Sless y VWW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |_| 47 Frenado CC |

Descripcién:

Este parémetro ajusta el tiempo del frenado CC en el arranque.

INYECCION DE CORRIENTE
CONTINUA EN EL ARRANQUE

Velocidad del Motor  / -

‘ Tiempo
2%, P0302/P0372
---- (V/f, VWW, WW PM)/
Frenado CC (Sensorless)
Tiempo
Gira

Para

Figura 14.10 - Actuacioén del Frenado CC en el Arranque

P0300 - Tiempo de Frenado CC en la Parada

Rango de 0,0a15,0s Padrén: 0,0s
Valores:
Propiedades: V/t, VWV, Sless y VWW PM
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |_| 47 Frenado CC |
Descripcion:

Este parédmetro ajusta el tiempo de frenado CC en la parada.

La Figura 14.11 en la pagina 14-21 presenta la actuacién del frenado CC via deshabilita rampa (consulte PO301).

(a) Escalar V/fy VWW PM

Velocidad del

Motor i
i — |<— Tiempo
| TIEMPO
! MUERTO
+24V
Dlx - Gira/Para
Abierto

(a) - Actuacién del frenado CC en el bloqueo por rampa (via deshabilita rampa)
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(b) VWW y Vectorial Sensorless

Inyeccién de

/ Corriente CC

Velocidad del
Motor

Tiempo

+24V
Dlx - Gira/Para

Abierto

(b) - Actuacién del frenado CC en el bloqueo por rampa (via deshabilita rampa)

Figura 14.11 - (a) y (b) - Actuacion del frenado CC en el bloqueo por rampa (via deshabilita rampa)

La Figura 14.12 en la pagina 14-21 presenta la actuacién del frenado CC via deshabilita general. Esa condicién

solo funciona en el modo escalar V/A.

Velocidad del Motor |

Tiempo Tiempo

+24V

Dlx - Habilita General

Abierto

Figura 14.12 - Actuacidn del frenado CC via Deshabilita General — Modo V/f

Para el modo de control Escalar V/f existe un “tiempo muerto” (motor gira libre), antes de iniciar el frenado por corriente
continua. Ese tiempo es necesario para la desmagnetizacién del motor y es proporcional a la velocidad del mismo.

Durante el frenado CC la HMI sefalizard el estado del convertidor de frecuencia como Fren.CC en el corner superior izquierdo.

Durante el proceso de frenado, si el convertidor es habilitado, el proceso de frenado es interrumpido y el convertidor

pasard a operar normalmente.

JATENCION!
El frenado CC puede continuar actuando mismo que el motor ya tenga parado. Cuidado con el

dimensionado de la proteccién térmica del motor para frenados ciclicos de corto periodo.
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P0301 - Velocidad de Inicio del Frenado CC

Rango de 0 a 450 rpm Padrén: 30 rpm
Valores:

Propiedades: V/T, VW, Sless y VWW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |_| 47 Frenado CC |

Descripcién:

Este pardmetro establece el punto inicial para la aplicacién del frenado CC en la parada. Consulte la Figura 14.11
en la pagina 14-21 (a) y (b).

P0302 - Tensién Aplicada en el Frenado CC

Rango de 0,0a 10,0 % Padrén: 2,0 %
Valores:

Propiedades: V/A, VWW y VWW PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |_| 47 Frenado CC |

Descripcion:

Este pardmetro ajusta la tensién CC (torque (par) de frenado CC) aplicada al motor durante el proceso de frenado.

El ajuste debe ser hecho aumentando gradualmente el valor de PO302, que varia de 0 a 10 % de la tension
nominal, hasta se conseguir el frenado deseado.

Este parédmetro actia solamente para los modos de control Escalar V/A, VVW y VVW PM.

P0372 - Nivel de Corriente en el Frenado CC

Rango de 0,0 a 90,0 % Padrén: 40,0 %
Valores:

Propiedades: Sless

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |_| 47 Frenado CC |

Descripcién:

Este pardmetro ajusta el nivel de corriente (torque (par) de frenado CC) aplicada al motor durante el proceso de
frenado.

El nivel de corriente programado es el porcentual de la corriente nominal del convertidor de frecuencia.

Este pardmetro actta solamente para el modo de control Vectorial Sensorless.
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14.9 RECHAZAR VELOCIDAD [48]

Los parédmetros de este grupo evitan que el motor opere permanentemente en valores de velocidades en los

cuales, por ejemplo, el sistema mecdnico entra en resonancia (causando vibraciones o ruidos exagerados).

P0303 - Velocidad Rechazada 1

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 600 rpm
Valores:

P0304 - Velocidad Rechazada 2

Rango de 0 a 18000 rpm Padréon: 900 rpm
Valores:

P0305 - Velocidad Rechazada 3

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 1200 rpm
Valores:

P0306 - Rango de Velocidad Rechazado

Rango de 0 a 750 rpm Padrén: O rpm
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 48 Saltar Velocidad |

Descripcién:

La actuacién de esos pardmetros es hecha conforme presentada en la Figura 14.13 en la pagina 14-23 que sigue.
El salto por el rango de velocidad rechazada (2xP0306) es hecha a través de rampa de aceleracién/desaceleracion.

La funcién no opera de forma correcta si dos rangos de “Velocidad Rechazada” se sobrepusieren.

& iNOTA!
No son consideradas las referencias de velocidad que no pasan por la rampa de velocidad, como
JOG+, JOG-, P0231, P0236, P0241 o P0246 = 1.

Velocidad del Motor
A

POB0S [--esmeeemmmemmmresmnemieenieeees ./
2 X i"if
PO304 |---eeeeipiismeee A2 x
P0306 POSOfé
PO303 [---vmren- - E
» Referencia de
2 iy 0 Velocidad
& & &
o o o
[a8 [a [a8

Figura 14.13 - Curva de actuacion de las “Velocidades Rechazadas”
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14.10 BUSCA DE CERO DEL ENCODER

La funcién de busca de cero visa sincronizar el conteo minimo o el conteo méximo visualizado en el pardmetro

P0O039 — Contado de los pulsos del Encoder, con el pulso de cero del encoder.

La funcién es activada haciéndose PO191 = 0. Serd ejecutado apenas una vez, al ocurrir el primero pulso

de cero después la habilitacién de la funcién.

Entre las opciones realizadas estdn: el pardmetro PO039 es cero (o ajustado con el valor de 0 a 4xP0405),

y el pardmetro PO192 pasa a indicar P0192 = concluido.

PO191 — Busca de Zero do Encoder

Rango de 0 = Inactiva Padrén: 0O
Valores: 1 = Activa

Propiedades: V/A, VVW y Vectorial

Grupos de | 00 TODOS PARAMETROS

Acceso via HMI:

Descripcién:

Este pardmetro es iniciado igual a cero en el prendimiento del conversor (power-on). Al ser alterado para uno,
activa el funcionamiento de la funcién de busca de cero, mientras que el pardmetro PO192 permanecer en cero
(inactivo).

P0192 - Estado da Busca de Zero do Encoder

Rango de 0 = Inactivo Padrén: 0O
Valores: 1 = Concluso

Propiedades: RO, V/f, VVW vy Vectorial

Grupos de | 00 TODOS PARAMETROS

Acceso via HMI:

Descripcion:

Es iniciado en cero en el prendimiento del conversor.

Cuando el contenido es igual a 1 (concluido) indica que la busca de cero fue ejecutada, y que esta funcién vuelva
al estado de inactiva, a pesar de que PO191 continué igual a uno (activo).
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14.11 FIRE MODE

-
iPELIGRO!
Note que el CFW11 es solamente uno de los componentes del sisema HVAC y es configurable

para diferentes funciones, inclusive la funcién "Fire Mode".

De esa forma, la operacién completa de la funcién "Fire Mode" depende de la precision del
proyecto y del desempefio conjunto de los componentes del sistema.

Los sistemas de ventilacién que funcionan en aplicaciones de seguridad personal deben ser
aprobados por el cuerpo de bomberos u otra autoridad pUblica competente.

La no inferrupcién de la operacién del CFW11, cuando es configurado para operacién en
la funcién "Fire Mode", es critica y debe ser considerada en la preparacién de planes de
seguridad en los ambientes en que éstos serdn instalados, ya que pueden ocurrir dafios al
propio CFW11 y a otros componentes del sisema HVAC, al ambiente en que estd instalado
y a personas con riesgo de muerte. La operacién con la funcién "Fire Mode" activada puede,
en ciertas circunstancias, resultar en incendio, una vez que los dispositivos de protecciéon serdn
desactivados.

Solamente profesionales de las dreas de ingenieria y seguridad deben considerar la
configuracién del equipo para la funcién "Fire Mode'".

WEG recomienda fuertemente el cumplimiento de los cuidados y de los procedimientos
de arriba, antes de usar el CFW11 con la funcién "Fire Mode" activada, y no se
responsabilizard ante el usuario inal o terceros por ninguna pérdida o dano directo
o indirecto resultante de la programacién y operacién del CFW11 en régimen "Fire
Mode", considerando el uso critico y especial de tal funcion.

& iNOTA!
Cuando el usuario activa la funcién "Fire Mode", reconoce que las funciones de proteccién del CFW1 1
estdn deshabilitadas, lo que puede resultar en dafios al propio CFW11, a los componentes conectados
a él mismo y al ambiente en el que estd instalado, asf como a las personas presentes en el ambiente. Por
lo tanto, el usuario asume total responsabilidad por los riesgos derivados de esa condicién operacional.
La operacién con la funcién "Fire Mode" activada anula la garantia del producto. La operacién en esa
condicién debe ser validada por un profesional debidamente cualificado de las éreas de ingenieria y
seguridad del trabajo, ya que este procedimiento aumenta significativamente el riesgo operacional. )

La funcién "Fire Mode" tiene como objetivo hacer que el convertidor de frecuencia continte accionando el
motor, incluso en condiciones adversas, inhibiendo la mayoria de las fallas generadas por el convertidor de
frecuencia, a fin de protegerse o de proteger el motor. La funcién "Fire Mode" es seleccionada activando
una entrada digital previamente configurada para "Fire Mode" con nivel l6gico "0" (O V) en los terminales de
entrada. Cuando el convertidor entra en régimen "Fire Mode", la indicacién "Fire" es exhibida en el dngulo
superior izquierdo de la pantalla de la IHM, y el status del modo de operacién es actualizado en el pardmetro
PO006. También es posible monitorear esa condicién, a través de una salida digital configurada para "Fire
Mode". Durante la operacién en régimen "Fire Mode", todos los comandos de PARADA son ignorados (incluso

el Habilita General), excepto por los Relés de Parada de Seguridad (entradas).

Algunas fallas (consideradas criticas) que pueden dafiar al convertidor no serdn desactivadas, no obstante,
tendrén tratamiento especial. Cuando ocurra una falla critica, ésta no serd exhibida en la HMI; el convertidor
desactivaré solamente los pulsos PWM, aguardard un segundo y ejecutard un reset automdtico. Si ocurre
cualquier falla critica, consecutivamente por 10 veces en un intervalo de 1 minuto, con el intervalo contado de

la primera falla, la décima primera falla serd mostrada en la IHM y el reset automdtico no se llevard a cabo.
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La falla de relé de parada de seguridad (FO160) no sigue ese estandar. En ese caso, siempre que la falla
ocurra, serd mostrada en la IHM y el tiempo de reset automdtico serd definido en el pardémetro P0340,
limitado a un segundo, incluso con PO340 ajustado en 0. La cantidad de resets automdticos, en ese caso,

es ilimitada.

Todas las otras fallas del convertidor serdn ignoradas cuando la funcién Fire Mode esté activada.

Para resumir ese comportamiento especial de reset de falla, la Tabla 14.8 en la pagina 14-26 presenta una
lista de todas las fallas y alarmas del convertidor con sus respectivos comportamientos, cuando la funcién

Fire Mode estd activada.

Tabla 14.8 - Comportamiento de las fallas y alarmas cuando la funcién Fire Mode estd activa

Alarmas Todos Habilitados

Fallas: FO22, FO30, FO34, FO38, | El PWM es deshabilitado con autoreset fijo en 1s y limitado a 10 fallas
F042, FO70, FO71, FO74 y F182 | consecutivas

El PWM es deshabilitado con autoreset, conforme P0O340 (menor valor 1s)
sin limite de fallas consecutivas

Falla F160

Demds fallas Todas deshabilitadas

Para evitar que la garantia del convertidor sea anulada, durante el comisionamiento de la funcién Fire
Mode, use el modo de prueba. Este modo permite la prueba completa de la funcién Fire Mode, ya que fue
proyectado sin que ninguna falla sea desactivada. Para ejecutar este modo, defina POO00 como 193. En

el modo de prueba, el convertidor exhibird la alarma A211.
14.11.1 Recomendaciones Generales

Es presentada una lista de recomendaciones para maximizar la funcionalidad de la funcién Fire Mode.

Los puntos son:

. El modo de prueba de la funcién Fire Mode debe ser usado para pruebas de funcionamiento sin anular

la garantia del convertidor.

Active, configure y pruebe la funcién Flying Start (FS) de acuerdo con el método de control usado,

permitiendo, tras un desarme del convertidor, controlar el motor nuevamente, aln en movimiento.

Aumente el valor de la limitacién de la corriente de torque, siguiendo la configuracién descrita en
el manual de programacién, de acuerdo con el método de control usado. Eso puede evitar posibles

problemas causados por la limitacién de la corriente de torque.

Active la regulacién de tensién del Link DC siguiendo la configuracién descrita en el manual de
programacién, de acuerdo con el método de control usado. Eso puede evitar paradas innecesarias del

convertidor.
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14.11.2 Configurando el Fire Mode Paso a Paso

Siga los pasos abajo para configurar la funcién Fire Mode. Los pasos 2, 3, 9 y 10 pueden ser salteados,

en caso de que no quiera ejecutar el modo de prueba de la funcién Fire Mode.
1. Defina POOOO como 5 (o la contrasefia actual.

2. Defina P0200 como 0.

3. Defina POO0O como 19.

4. Defina la entrada digital DIx como (32 - Modo de incendio).

5. Defina los pardmetros del modo de disparo (P0579 a P0O581).

6. Defina PO34.

7. Defina P0O320 (1 = flying start o 2 = flying start/ride through.

8. Ejecute las pruebas con la funcién ire Mode, inclusive la operacién flying start.
9. Defina P0200 como 1.

10. Emueva 193 del pardmetro PO00O.

P0579 - Referencia de Velocidad de la Funcién Fire Mode

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 1800 rpm
Valores: (1500 rpm)

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |_| 54 Fire Mode |

Descripcién:

Define la referencia de velocidad a ser usada por el Fire Mode, cuando PO580 = 2.
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P0580 - Configuracién de la Funcién Fire Mode

Rango de 0 = Deshabilitado ("Fire Mode" inactivo) Padrén: 1800 rpm
Valores: 1 = Activado (mantiene la referencia de velocidad/punto de (1500 rpm)

ajuste del PID)

2 = Activado (define la referencia de velocidad como el valor de

[PO579))

3 =Acdtivado (define el punto de ajuste del PID como el valor

programado en PO581)

4 = Activado (desactiva la salida; el motor pararé por inercia)

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |_| 54 Fire Mode |
Descripcién:

Este parédmetro define cémo la funcién Fire Mode funcionard en el convertidor de frecuencia CFW11.

Tabla 14.9 - Descripcion de la configuracion de la funcién Fire Mode

P0580 Descripcion
0 La funcién Fire Mode estd inactiva

La funcién Fire Mode esté activa. Cuando la Dlx, definida como Fire Mode, es abierta (0 V), "Fire" es
exhibido en la IHM, pero la referencia de velocidad o punto de ajuste del PID no es alterada

La funcién Fire Mode estd activa. Cuando la Dlx, definida como Fire Mode, es abierta (0 V), "Fire" es

2 exhibido en la IHM, y la referencia de velocidad es automdticamente definida como el valor de P0579

3 La funcién Fire Mode estd activa. Cuando la Dlx, definida como Fire Mode, es abierta (0 V), "Fire" es
exhibido en la IHM, y el punto de ajuste del PID es automdticamente definido como el valor de PO581

4 La funcién Fire Mode estd activa. Cuando la Dlx, definida como Fire Mode, es abierta (0 V), "Fire" es

exhibido en la IHM y la salida es desactivada. El motor parard por inercia

P0581 - Punto de Ajuste del PID de la Funcién Fire Mode

Rango de 0,0 % a 100,0 % Padrén: 0,0%

Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |_| 54 Fire Mode |
Descripcién:

Define el punto de ajuste a ser usado por la funcién Fire Mode cuando el PID estd activado y PO580 = 3.
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14.12 AHORRO DE ENERGIA

f iNOTA!
La funcién de ahorro de energia no se aplica al control de motores PM (P0202 = 6, 7 y 8).

El rendimiento del motor de induccién es definido como siendo la razén entre la potencia mecdnica de salida
por la potencia de entrada. Recordando que, por definicién, la potencia mecdnica es el producto del torque
en el eje del motor por la velocidad rotérica. La potencia eléctrica de entrada es la suma de la potencia
mecdnica de salida y las pérdidas totales en el motor. De esta forma, el rendimiento puede ser mejorado

reduciendo la potencia eléctrica de entrada por medio de la reduccién de las pérdidas totales del motor.

La optimizacién del rendimiento estd directamente ligada a la reduccién de las pérdidas en el motor.
Normalmente, los motores de induccién son dimensionados para operar con tensién y frecuencia constante
y un rendimiento optimizado para aproximadamente 75 % de la carga nominal. Por lo tanto, cuando el
motor opera con cargas por debajo de 75 %, su eficiencia estd comprometida. Visto esto, un medio eficiente
para obtener un rendimiento éptimo del motor, en casos de baja carga, es empleando una estrategia de

control adecuada para ajustar los valores de tensién o de frecuencia del motor.

La funcién de ahorro de energia tiene el objetivo de disminuir las pérdidas en el motor cuando éste opera
con valores de carga muy por debajo del valor de carga nominal. El aumento de la eficiencia es obtenido

con la disminucién del flujo del motor que es mantenido saturado para cualquier valor de carga.

La funcién estard activa cuando la carga aplicada sea menor que el valor ajustado en P0O588 y la velocidad
real del motor sea superior al valor ajustado en PO589. Ademés de eso, para evitar la caida del motor, el

valor de la tensién aplicada serd limitado a un minimo aceptable P0590.

P0407 - Factor de Potencia Nominal del Motor

Rango de 0,50 a 0,99 Padrén: 0,68
Valores:

Propiedades: CFG, V/f, WW

Grupo de

Acceso via HMI:

Descripcion:

Ajuste del factor de potencia nominal del motor.

Para obtener el funcionamiento adecuado de la funcién de ahorro de energia se debe programar correctamente
el valor del factor de potencia del motor, conforme la Informacién de la placa del motor

Obs.:

Con el dato de la placa del motor, y para aplicaciones con torque constante, normalmente se obtiene el rendimiento
6ptimo del motor con la funcién de ahorro de energia activa. En algunos casos, la corriente de salida puede
aumentar, siendo entonces necesario reducir gradualmente el valor de tal parémetro al punto de que el valor de la
corriente permanezca igual o menor al valor de corriente obtenido con la funcién deshabilitada.

Para informaciones referentes a la actuacién de PO407 en el modo de control VWW, consulte la 10.2 na pégina
10-3.
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P0586 - Configuracién Funcién Ahorro de Energia

Rango de 0 = Inactiva Padrén: O
Valores: 1 = Activa

Propiedades: V/f e Vetorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Ahorro de Energia |

Descripcién:

Este pardmetro habilita la funcién ahorro de energia.

. iNOTA!
La funcién ahorro de energia no puede ser usada al mismo tiempo que la funcién flujo éptimo. Si ambas

son activadas, el convertidor pasard al estado “Config”.

P0587 - Cos Phi Referencia Ahorro de Energia

Rango de 0.5a1.00 Padrén: 0.9 * PO407
Valores:

Propiedades: V/t 'y Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Ahorro de Energia |

Descripcién:

Este pardmetro define el cos @ de referencia para la funcién ahorro de energia.

Es ajustado automdticamente de acuerdo con el pardmetro PO407. Asume el valor de 0,9 x P0407 siempre que P0407
sea alterado. Siendo necesario, el valor del P0587 puede ser manualmente ajustado conforme el valor deseado.

Para operacién adecuada de la funcién ahorro de energia, el factor de potencia nominal del motor (P0407) debe
ser ajustado conforme el dato de la placa del motor.

P0588 — Maxima Corriente de Torque Ahorro de Energia

Rango de 0a 100 % Padréon: 60 %
Valores:

Propiedades: V/ty Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Ahorro de Energia |

Descripcién:

Este parémetro define el valor del torque que activa o desactiva la funcién ahorro de energia. La funcién ahorro de
energia es activada con torque menor que P0O588.
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P0589 - Minima Tensién o Flujo Ahorro de Energia

Rango de 40 a 80 % Padron: 40 %
Valores:

Propiedades: V/t 'y Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Ahorro de Energia |

Descripcién:

Este pardmetro define el valor minimo de tensién para el control escalar o de flujo para el control vectorial, que
puede ser aplicado al motor cuando la funcién ahorro de energia estd activa.

El valor porcentual ajustado en PO589 corresponde a la tensién obtenida por la curva V/F para determinada
velocidad. Ej.: Si P0589 = 40 %, P0400 = 400V, P0403 = 60 Hz y frecuencia de salida 30 Hz. La tensién obtenida
por la curva V/F es 400 x (30/60) = 200 V. en este caso, la tensién minima que puede ser aplicada al motor es 40
% x 200 = 80 V.

El efecto del parémetro PO589 en el flujo para o control vectorial puede ser observado en las salidas analégicas
AOT a AO4 opcién 14 (Flujo AhorroEnerg).

Qﬁb iNOTA!
En algunos casos, por ejemplo, con control sensorless en bajas velocidades, es necesario aumentar el valor
del parémetro PO589 para limitar el valor minimo de flujo en un valor mayor con objetivo de prevenir el

vuelco del motor.

P0590 - Minima Velocidad Ahorro de Energia

Faixa de 0 a 18000 rpm Padrén: 600 (525) rpm

Valores:

Propiedades: V/f e Vetorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acesso via HMI: |—| 45 Economia Energia |

Descripcién:

Este pardmetro define el valor minimo de velocidad que la funcién ahorro de energia permanecerd activa. O sea,
para velocidades mayores que PO590 la funcién ahorro de energia es activada.

La histéresis para el nivel minimo de velocidad es de 2 Hz.

P0591 - Histéresis para el Nivel Maximo de Torque

Rango de 0a30% Padréon: 10 %
Valores:

Propiedades: V/ty Vectorial

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Ahorro Energia |

Descripcién:

Este pardmetro ajusta la histéresis para la mdéxima corriente de torque (P0588) activar o desactivar la funcién ahorro
de energia. Si P0588 = 60 % y P0591 = 10 %, la funcién ahorro de energia es activada cuando el torque de la
carga sea menor a 60 %, y solamente serd desactivada cuando el torque de la carga sea mayor a 70 %.
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15 ENTRADAS Y SALIDAS DIGITALES Y ANALOGICAS

Esta seccién presenta los pardmetros para configuracién de las entradas y salidas del CFW-11, como

también los pardmetros para el comando del convertidor de frecuencia en situacién Local y Remota.

15.1 CONFIGURACION DE 1/0 [07]

15.1.1 Entradas Analégicas [38]

En la configuracién padrén del CFW-11, estdn disponibles 2 entradas analdgicas (Al1 y Al2), y con los
accesorios se puede agregar otras 2 entradas (AI3 y Al4). La Al4 esta disponible en el médulo IOA-01 o

en el médulo IOB-01. La entrada Al3 esta disponible solamente en el médulo IOB-01.

7 iNOTA!
Los pardmetros asociados a las entradas analégicas Al3 y Al4 serdn presentados en la HMI solo
cuando el médulo IOA-01 o IOB-01 se encuentra conectado en el slot 1 (XC41).

Con esas entradas es posible, por ejemplo, el uso de una referencia externa de velocidad o la conexién de
un sensor para la medicién de temperatura (PTC). Los detalles para esas configuraciones estdn descritos

en los pardmetros que sigue.

PO018 - Valor de Al1
PO019 - Valor de Al2
P0020 - Valor de AI3

P0021 - Valor de Al4

Rango de -100,00 a 100,00 % Padrén:

Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 38 Entradas Analégicas | |—| 38 Entradas Analégicas |
Descripcion:

Esos pardmetros, solamente de lectura, indican el valor de las entradas analégicas All a Al4, en porcentual del
fondo de escala. Los valores indicados son los valores obtenidos luego de la accién del offset y de la multiplicacion
por la ganancia. Consulte la descripcién de los pardmetros P0230 a P0250.
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P0230 - Zona Muerta de las Entradas Analégicas

Rango de 0 = Inactiva Padrén: O
Valores: 1 = Activa

Propiedades:

Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 38 Entradas Analégicas | |—| 38 Entradas Analégicas |
Descripcién:

Este parémetro actta solamente para las entradas analégicas (Alx) programadas como referencia de velocidad y
se define si la Zona Muerta en esas entradas estd Activa (1) o Inactiva (0).

Si el pardmetro es configurado como Inactiva (P0230=0), la sefal de las entradas analégicas actuard en la
Referencia de Velocidad a partir del punto minimo (0 V/O mA / 4 mA o 10 V/20 mA), y estard directamente
relacionado a la velocidad minima programada en PO133. Consulte la Figura 17.1 en la pagina 17-3 (a).

Si el pardmetro es configurado como Activa (P0230=1), la sefial en las entradas analégicas tendrd una zona
muerta, donde la Referencia de Velocidad permanece en el valor de la Velocidad Minima (PO133), mismo con la
variacién de la sefial de entrada. Consulte la Figura 17.1 en la pagina 17-3 (b).

4 Referéncia 4 Referéncia

PO134 PO134

PO133 PO133

0 E » Sefal Alx 0 E » Senal Alx

O 10V O e 0V
O 20 mA O e 20 mA
AMA 20 mA BOA oo 20 mA
1OV 0 1OV 0
200mA 0 20 MA oo 0
20 MA. 4 mA 20 MA e 4 mA

(a) Actuacién de las Entradas Analégicas con | (b) Actuacién de las Entradas Analégicas con
Zona Muerta Inactiva Zona Muerta Activa

Figura 15.1 - Actuacidn de las Entradas Analdgicas
En el caso de las Entradas Analégicas Al2 y Al4 programadas para -10 V a +10 V (P0238 y P0248 configuradas

en 4), tendremos curvas idénticas a las de la Figura 17.1 en la pagina 17-3; solamente cuando Al2 o Al4 fueren
negativa el sentido de giro serd invertido.
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P0231 - Funcidén de la Senal All

P0236 - Funcién de la Senal Al2

P0241 - Funcién de la Senal AI3

= Referencia (consigna) de Velocidad Padrén: O
= N* sin Rampa

= Méxima Corriente de Torque (Par)

= Variable del Proceso

Rango de
Valores:

w

in funciéon
in funciéon

w

P0246 - Funcién de la Senal Al4

Rango de 0 = Referencia (consigna) de Velocidad Padrén: O
Valores: 1 = N* sin Rampa

2 = Méxima Corriente de Torque (Par)

3 = Variable del Proceso

4 = Sin funcién

5 = Sin funcién

6 = Sin funcién

7 = Uso PLC
Propiedades: CFG
Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 38 Entradas Analégicas | |—| 38 Entradas Analégicas |
Descripcién:

En estos pardmetros son definidas las funciones de las entradas analégicas.

Cuando es seleccionada la opcién O (Referencia de Velocidad), las entradas analégicas pueden suministrar la
referencia para el motor, sometidas a los limites especificaos (P0133 y PO134) y la accién de las rampas (PO100
a PO103). Mds para eso es necesario configurar también los pardmetros P0221 y/o P0222, seleccionando el uso
de la entrada analégica deseada (Para mds detalles consulte la descripciéon de estos pardmetros en la Seccién

15.2 COMANDO LOCAL Y COMANDO REMOTO en la pagina 15-30 y la Figura 15.9 en la pagina 15-35 de

este manual).

La opcion 1 (N* sin Rampa - valida solamente para el modo vectorial) es utilizada generalmente como una
sefial de referencia adicional, por ejemplo en aplicaciones usando balancin (consulte la Figura 15.9 en la pagina
15-35, opciones sin rampa de aceleracién y desaceleracion).

La opcion 2 (Maxima Corriente de Torque (Par)) permite que el control del limite de la corriente de torque (par)
horario y antihorario, sea hecha a través de la entrada analégica seleccionado. En este caso, PO169 y PO170 no
son utilizados.

El ajuste hecho en la entrada analégica AlT, Al2, AI3 o Al4, puede ser monitoreado en los pardmetros POO18,
PO019, PO020 o PO021, respectivamente. El valor presentado en este pardmetro serd el valor méximo de la
corriente de torque (par), expreso en porcentual de la corriente nominal del motor (P0401). El rango de variacién
de la indicacién serd: 0 ... 200 %. Cuando la entrada analégica fuera igual a 10 V (maximo) el pardmetro de
monitoreo correspondiente presentara 200 % y el valor de la maxima corriente de torque (par) horario y antihorario
serdn iguales a 200 %.
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Para que las expresiones que determinan la corriente total y el torque (par) maximo desarrollado por el motor (Sec-
cién 11.5 CONTROL DE TORQUE (PAR) en la pagina 11-7 y Item 11.8.6 Limitacién Corriente Torque (Par) [95]
en la pagina 11-30) continGen validas, se debe sustituir P0169, PO170 por PO018 a POO21.

Opcién 3 (Variable de Proceso) define la entrada analégica como sefal de realimentacién del Regulador PID
(por ejemplo; sensor de presién, temperatura, etc.). Para eso se debe configurar también el pardmetro P0524

(Seleccién de la Realimentacién del PID).

Cuando la entrada analégica se encuentra en su limite méximo (PO018 a PO021 indicando 100 %), la variable de
proceso estard también en el valor méaximo (100 %).

La opcién 4 (PTC — no disponible para la entrada Al4) configura la entrada para el monitoreo de la temperatura
del motor, a través de la lectura de un sensor tipo PTC, cuando este se encuentra presente en el motor. Para eso es
necesario todavia configurar una salida analégica (AO) como fuente de corriente para alimentacién del PTC. Mdas
detalles a respecto de esa funcién son descritos en la Seccién 17.2 PROTECCION DE SOBRETEMPERATURA DEL
MOTOR en la pagina 17-2 del Motor.

La opcién 7 (Uso PLC) configura la sefal en la entrada para utilizacién por la tarjeta PLC11.
P0232 - Ganancia de la Entrada Al1
P0237 - Ganancia de la Entrada Al2

P0242 - Ganancia de la Entrada Al3

P0247 - Ganancia de la Entrada Al4

Rango de 0,000 a 9,999 Padrén: 1,000
Valores:

P0234 - Offset de la Entrada Al1
P0239 - Offset de la Entrada Al2

P0244 - Offset de la Entrada Al3

P0249 - Offset de la Entrada Al4

Rango de -100,00 a 100,00 % Padrén: 0,00 %
Valores:

P0235 - Filtro de la Entrada Al1l

P0240 - Filtro de la Entrada Al2

P0245 - Filtro de la Entrada Al3
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P0250 - Filtro de la Entrada Al4

Rango de
Valores:

Propiedades:

Grupos de
Acceso via HMI:

0,00 a 16,00 s

| 07 CONFIGURACION 1/O

|—| 38 Entradas Analégicas

Padrén:

0,00 s

o | 01 GRUPOS PARAMETROS

|—| 38 Entradas Analégicas

Descripcién:
A" - PO018
AT P23 A2 PO0T9
AI2 - P0237 AIS” - P0020
AI3 - P0242 Al4” - POO2]
All - PO23] Al4 - PO247
Al2 - P0236
A3 - PO2AT + GANANCIA -
Al4 - P0246 ¥ X
FILTRO Al - P0235
Al2 - P0240
OFFSET All - P0234 Al3 - P0245
Al2 - P0239 Al4 - P0250
Al3 - P0244
Al4 - P0249
Figura 15.2 - Diagrama de Bloques de las entradas analdgicas
El valor interno Alx” es el resultado de la siguiente ecuacion:
OFFSET
Alx' =| Alx + ——=7~—x 10 v | x Ganancia
100
Por ejemplo: Alx = 5V, OFFSET = —70 % y Ganancia = 1.000:
-70
Alx' :(5 + (IOO)X 10v|x1=-2V
Alx" = -2 V significa que el motor ird girar en el sentido contrario con una referencia en modulo igual a 2 V, si

la funcién del sefal Alx fuera “Referencia (consigna) de Velocidad”. Para la funcién de Alx “Méxima Corriente de
Torque (Par)”, valores negativos fijados en 0.0 %.

En el caso de los pardmetros de filtro (P0235, P0240, P0245 y P0250), el valor ajustado corresponde a la
constante RC utilizada para en el filtro de la sefial lefda en la entrada.
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P0233 - Senal de la Entrada Al1l

P0243 - Senal de la Entrada Al3

Rango de 0=0a10V/20 mA Padrén: 0O
Valores: 1 =4a020mA

2=10V/20mAa 0

3=20a4 mA

P0238 - Senal de la Entrada Al2

P0248 - Senal de la Entrada Al4

Rango de 0=0a10V/20 mA Padrén: 0O
Valores: 1=4a20mA
2=10V/20mAa O
3=20a04 mA
=-10Va +10V
Propiedades: CFG
Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI:

|—| 38 Entradas Analégicas | |—| 38 Entradas Analégicas |

Descripcién:

Estos pardmetros configuran el tipo del sefial (corriente o tensién) que serd leido en cada entrada analégica, como

también su rango de variacién. Para mds detalles referentes a esta configuracién, consulte las Tabla 15.1 en la

pagina 15-6 y Tabla 15.2 en la pagina 15-6.

Tabla 15.1 - Llaves “Dip Switch" relacionadas con las enfradas analdgicas

Parémetro Entrada erve Ubicacién
P0233 All S1.4 A
P0238 Al2 13 Tarjeta de Control
P0243 Al3 531 OB
P0248 Al4 S3.1 IOA

Tabla 15.2 - Configuracion de los senales de las entradas analdgicas

P0233, P0243 P0238, P0248 Senal Entrada Posicién Llave
0 0 (0a10)V/(0a20) mA Off/On
1 1 (4 a 20) mA On
2 2 (100 0)V/ (20 a 0) mA Off/On
3 8 (20 a 4) mA On
- 4 (-10a +10)V Off

Cuando se utiliza sefales en corriente en las entradas, se debe poner la llave correspondiente a lo entrada

deseada en la posicién “ON”.

Para las opciones 2 y 3 se tiene la referencia inversa, eso es, se tiene la velocidad méxima con referencia minima.
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15.1.2 Salidas Analégicas [39]

En la configuracién estdndar del CFW-11 estén disponibles 2 salidas analégicas (AO1 y AO2) y mds 2
salidas (AO3 y AO4) que pueden ser agregadas con el accesorio IOA-O1. A seguir serdn descritos los

pardmetros relacionados a estas salidas.

gﬁb iNOTA!
Los pardmetros asociados a las salidas analégicas AO3 y AO4 serdn presentados en la HMI solo

cuando el médulo IOA-01 se encuentra conectado en el slot 1 (XC41).

P0014 - Valor de AO1

PO015 - Valor de AO2

Rango de 0,00 a 100,00 % Padrén:
Valores:

PO016 - Valor de AO3

PO017 - Valor de AO4

Rango de -100,00 a 100,00 % Padrén:

Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 39 Salidas Analégicas | |—| 39 Salidas Analégicas |
Descripcién:

Estos pardmetros, solamente de lectura, indican el valor de las salidas analégicas AO1 a AO4, en porcentual
del fondo de escala. Los valores indicados son los valores obtenidos luego de la multiplicacién por la ganancia.
Consulte la descripcién de los pardmetros P0252 a P0261.
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P0251 - Funcidn de la Salida AO1

P0254 - Funcién de la Salida AO2

Rango de
Valores:

Referencia (consigna) de Velocidad Padrén: P0251=2
Referencia Total P0254=5
Velocidad Real

Referencia de Corriente de Torque (Par)
Corriente de Torque (Par)

Corriente de Salida

Variable de Proceso

Corriente Activa

Potencia de Salida

Setpoint (consigna) PID

Corriente de Torque (Par) > O

Torque (Par) Motor

SoftPLC

PTC

Fluj. EconEnerg

Sin funcién

xt Motor

Velocidad del Encoder

Contenido del P0696

Contenido del P0697

Contenido del P0698

Contenido del P0699

WN—O 0VONOTUORARWN—OVONOTORAWN—O

NONINI N — — e e e e

Corriente Id*

P0257 - Funcién de la Salida AO3

P0260 - Funciéon de la Salida AO4

Rango de
Valores:

Propiedades:

Grupos de
Acceso via HMI:

Descripcion:
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Referencia (consigna) de Velocidad Padrén: P0257=2
Referencia Total P0260=5
Velocidad Real

Referencia de Corriente de Torque (Par)

Corriente de Torque (Par)

Corriente de Salida

Variable de Proceso

Corriente Activa

Potencia de Salida

Setpoint (consigna) PID

Corriente de Torque (Par) > O

Torque (Par) Motor

SofﬂJLC

Sin funcién

Fluj. EconEnerg

Sin funcién

Ixt Motor

Velocidad del Encoder

Contenido del P0696

Contenido del P0697

Contenido del P0698

Contenido del P0699

22 = Sin Funcién

23 = Corriente Id*

24 a 71 = Variables para la utilizacién en casos especiales por per-
sonas calificadas.Consultar la referencia rapida de los pardmetros.

— O VONOCUOAEAWN—OVONOULBWN—O

NN — —

| 07 CONFIGURACION I/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
|—| 39 Salidas Analégicas | |—| 39 Salidas Analégicas |
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Estos pardmetros ajustan las funciones de las salidas analégicas, conforme presentado en la Tabla 15.3 en la

pagina 15-9.
Tabla 15.3 - Funciones de las salidas analdgicas
Funciones P0251 P0254 P0257 P0260
(AOT1) (AO2) (AO3) (AO4)

Referencia (Consigna) de Velocidad 0 0 0 0
Referencia Total 1 1 1 1
Velocidad Real 2* 2 2% 2
Referencia de Corriente de Torque (Par) (Modo Vectorial) 3 3 3 3
Corriente de Torque (Par) (Modo Vectorial) 4 4 4 4
Corriente de Salida (con filiro de 0.3 s) 5 5* 5 5*
Variable de Proceso PID 6 6 6 6
Corriente Activa de Salida (Modo V/f o VVW, con filtro de 0.1 s) 7 7 7 7
Potencia en la Salida (con filtro de 0.5 s) 8 8 8 8
Setpoint PID 9 9 9 9
Corriente de Torque (Par) Positiva (Modo Vectorial) 10 10 10 10
Torque (Par) en el Motor 11 11 11 11
SoftPLC 12 12 12 12
PTC 13 13 - -
Sin funcién 14y 15 14y 15 13,14y 15 13,14y 15
Ixt del Motor 16 16 16 16
Velocidad del Encoder 17 17 17 17
Contenido P0696 18 18 18 18
Contenido P0697 19 19 19 19
Contenido P0698 20 20 20 20
Contenido P0699 21 21 21 21
PLC 22 22 - -
Corriente I4* 23 23 23 23
Uso Exclusivo de WEG 24 a7l 24 a7l

* Padrén de Fébrica

P0252 - Ganancia de la Salida AO1

P0258 - Ganancia de la Salida AO3

P0255 - Ganancia de la Salida AO2

P0261 - Ganancia de la Salida AO4

Rango de 0.000 a 9.999

Valores:

Propiedades:

Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O

Acceso via HMI: |—| 39 Salidas Analégicas

Descripcion:

Padrén: 1.000

o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
|—| 39 Salidas Analégicas |

Ajustan la ganancia de las salidas analégicas. Consulte la Figura 15.3 en la pagina 15-10.
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Referencia (Consigna) de Velocidad ———c"o—

Referencia de Torque (Par) ———c""0—

Corriente de Torque (Par) ———e""o——
Corriente de Salida o ot

Variable de Proceso (PID)  ——f—e"o—r
Corriente Activa de Salida  ——f—oc""o—
Potencia en la Salida  ————c""0—

Setpoint del PID  ———&"o—

Corriente de Torque (Par) Positiva  ——o"o—ro
Torque (Par) en el Motor —— " o—r

Velocidad del Encoder ———c""o—
Contenido P0696 ———e"0—
Contenido P0697 ———e""0—
Contenido P0698 ———"0—
Contenido P0699 —d—o" ol
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Referencia Total ——o"o—
Velocidad Real ———c"0—

Funcién
AO1 - P0251
AQO2 - P0254
AQ3 - P0257
AO4 - P0260

A4

SoftPLC  ———e""o—
PIC ——o""o—

Sin funcién ——e""o—
Sin funcién —f——e""o—

Ixt del Motor

PLC11 —t——c""o—

Valor
AOT1 - PO014
AO2 - PO015
AO3 - P0016
AO4 - PO017

Ganancia Senal
AO1 - P0252 AO1 - P0253
AO2 - P0255 »| AO2 - P0256
AO3 - P0258 AO3 - P0259
AO4 - PO261 AO4 - P0262

A

o AOx

Figura 15.3 - Diagrama de Bloques de las salidas analdgicas

Tabla 15.4 - Fondo de Escala

ESCALA DE LAS INDICACIONES EM LAS SALIDAS ANALOGICAS

Variable Fondo de Escala
Referencia (Consigna) de Velocidad
Referencia Total
Velocidad del Motor POT34
Velocidad del Encoder
Referencia de Corriente Torque (Par)
Corriente Torque (Par) 2,00 o
Corriente de Torque (Par) Positiva
Torque (Par) en el Motor 2,0xl_
Corriente de Salida
: _ 1,5x
Corriente Activa nom-HD
\/orlol?le Proceso PID P0528
Setpoint PID
Potencia de Salida 1,5 x V3 x P0295 x P0296
Ixt del Motor 100 %
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ESCALA DE LAS INDICACIONES EM LAS SALIDAS ANALOGICAS
Variable Fondo de Escala

SoftPLC

Contenido P0696
Contenido P0697 32767
Contenido P0698
Contenido P0699

(*) Cuando el sefial es inverso (10a 0V, 20 a 0 mA 0 20 a 4 mA) los valores
de la tabla se tornan el inicio de la escala.

P0253 - Senal de la Salida AO1

P0256 - Senal de la Salida AO2

Rango de 0=0a10V/20 mA Padrén: O
Valores: 1 =4a20mA

2=10V/20mAa0

3=20a4 mA

P0259 - Senal de la Salida AO3
P0262 - Senal de la Salida AO4

Rango de 0=0a20mA Padrén: 4
Valores: 1=4a20mA

2=20a0mA

3=20a4 mA

4=0al0V

5=10a0V

6=-10a+10V
Propiedades: CFG
Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 39 Salidas Analégicas | |—| 39 Salidas Analégicas |

Descripcion:

Estos pardmetros configuran se el sefial de las salidas analégicas serd en corriente o tensién, con referencia directo
o inversa.

Para ajustar estos pardmetros, es necesario también posicionar las llaves “DIP switch” de la Tarjeta de Control o
del Accesorio IOA, conforme las Tabla 15.5 en la pagina 15-11, Tabla 15.6 en la pagina 15-11 y Tabla 15.7 en
la pagina 15-12.

Tabla 15.5 - Liaves “DIP switch" relacionadas con las salidas analdgicas

Parémetro Salida Llave Ubicacién
P0253 AOI S1.1 .
P0256 AO2 S12 Tarjeta de Control
P0259 AO3 $2.1 o
P0262 AO4 52.2

Tabla 15.6 - Configuracion de las senales de las salidas analdgicas AOTy AO2

P0253, P0256 Senal Salida Posicién Llave
0 (0a 10)V/ (0 a 20) mA On / Off
1 (4 a 20) mA Off
2 (10a0)V/ (20 a 0) mA On / Off
3 (20 a 4) mA Off
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Tabla 15.7 - Configuracién de los senales de las salidas analdgicas AO3 y AO4

P0259, P0262 Senal Salida Posicién Llave
0 0a20mA Off
1 4020 mA Off
2 20 a 0 mA Off
3 20 a 4 mA Off
4 OalOV Off
5 10a 0V Off
6 -10a +10V On

Para AO1 y AO2, cuando operan con sefiales en corriente, se debe poner la llave correspondiente a la salida
deseada en la posicién “OFF”.

Para AO3 y AO4, cuando utilizadas en modo sefal en corriente, deben ser utilizadas como salidas AO3 () y AO4
(). Para las sefales en tensién, utilizar las salidas AO3 (V) y AO4 (V). La llave correspondiente a la salida deseada
debe ser posicionada en “ON” solo cuando se desea utilizar el rango -10a +10 V.

15.1.3 Entradas Digitales [40]

Para la utilizacién de las entradas digitales, el CFW-11 dispone de 6 puertos en la version padrén del
producto y mds 2 pueden ser sumadas con los accesorios IOA-01 y IOB-01. Los pardmetros que configuran

esas entradas son presentadas a seguir.

P0012 - Estado de las Entradas Digitales DI8 a DI1

Rango de Bit 0 = DI Padrén:
Valores: Bit 1 = DI2

Bit 2 = DI3

Bit 3 = DI4

Bit 4 = DI5

Bit 5 = DI6

Bit 6 = DI7

Bit 7 = DI8
Propiedades: RO
Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 40 Entradas Digitales | |—| 40 Entradas Digitales |
Descripcion:

A través de estos pardmetros es posible visualizar el estado de las 6 entradas digitales de la tarjeta de control
(DI a DI6) y de las 2 entradas digitales del accesorio (DI7 y DI8).

La sefializacion es hecha por medio de los nimeros 1y O para representar, respectivamente, los estados “Activos”
y “Inactivos” de las entradas. Los estados de cada entrada son considerados con un digito en la secuencia, siendo
que la DI representa el digito menos significativo.

Ejemplo: Caso la secuencia 10100010 sea presentada en la HMI, ella corresponderd al siguiente estado de las

Dls:
Tabla 15.8 - Entradas de las entradas digitales
DI8 DI7 DI6 DI5 Di4 DI3 DI2 DI1
Activa Inactiva Activa Inactiva Inactiva Inactiva Activa Inactiva
(+24 V) ov) (+24 V) ovwv owv ow (+24 V) oV
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P0263 - Funcién de la Entrada DI1

P0264 - Funcién de la Entrada DI2

P0265 - Funciéon de la Entrada DI3

P0266 - Funciéon de la Entrada DI4

P0267 - Funcidon de la Entrada DI5

P0268 - Funcién de la Entrada D16

P0269 - Funcidén de la Entrada DI7

P0270 - Funcidon de la Entrada DI8

Rango de 0a32 Padrén: P0263 =1

Valores: P0264 = 8
P0265 = 0
P0266 = 0O
P0267 = 10
P0268 = 14
P0269 = 0
P0270 =0

Propiedades:

Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 40 Entradas Digitales | |—| 40 Entradas Digitales |

Descripcién:

Estos pardmetros permiten configurar la funcién de las entradas digitales, conforme el rango de valores relacionado.
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Tabla 15.9 - Funciones de las entradas digitales

Funciones P0263 P0264 P0265 P0266 P0267 P0268 P0269 P0270
(DI7) (D12) (DI3) (D14) (DI15) (D16) (D17) (D18)
Sin funcién 0,13y23 0,13y23 0*, 13y 23 0*y 23 Oy23 Oy 23 0*,13y23 | 0*,13y23
Gira/Para 1* 1 1 1 1 1 1 1
Habilita General 2 2 2 2 2 2 2 2
Parada Rapida 3 3 3 3 3 3 8 3
Avanzo 4 4 4 4 4 4 4 4
Retorno 5 5 5 5 5 5 5 5
Start 6 6 6 6 6 6 6 6
Stop 7 7 7 7 7 7 7 7
Sentido de Giro 8 8* 8 8 8 8 8 8
LOC/REM 9 9 9 9 9 9 9 9
JOG 10 10 10 10 10* 10 10 10
Acelera E.P 11 11 11 11 11 11 11 11
Desacelera E.P. 12 12 12 12 12 12 12 12
Multispeed - - - 13 13 13 - -
2° Rampa 14 14 14 14 14 14* 14 14
Veloc/ Torque (Par) 15 15 15 15 15 15 15 15
JOG+ 16 16 16 16 16 16 16 16
JOG- 17 17 17 17 17 17 17 17
Sin Alarma Ext. 18 18 18 18 18 18 18 18
Sin Falla Ext. 19 19 19 19 19 19 19 19
Reset 20 20 20 20 20 20 20 20
Uso PLC 21 21 21 21 21 21 21 21
Manual/Autom. 22 22 22 22 22 22 22 22
Deshab. FlyStart 24 24 24 24 24 24 24 24
Regul. Link DC 25 25 25 25 25 25 25 25
Bloguea Prog. 26 26 26 26 26 26 26 26
Carga Us 1/2 27 27 27 27 27 27 27 27
Carga Us. 3 28 28 28 28 28 28 28 28
Temporiz. DO2 29 29 29 29 29 29 29 29
Temporiz. DO3 30 30 30 30 30 30 30 30
Funcién Trace 31 31 31 31 31 31 31 31
Fire Mode 32 32 32 32 32 32 32 32

* Padrén de fabrica

Abaijo siguen algunas notas referentes a las funciones de las Entradas Digitales.

Gira/Para: Para asegurar el correcto funcionamiento de esta funcién, es necesario programar P0224 y/o
P0227 en “1".

Parada Rapida: El comando "Gira/Para = Para" es ejecutado con rampa de desaceleracién nula, independien-
temente del ajuste de PO101 o PO103, no se recomienda su utilizacién en los modos de control V/fy VVW.

Acelera E.P. y Desacelera E.P. (Potenciémetro Electrénico): Estdn activas cuando se aplica +24 V (para Acelera
E.P) 0 OV (para Desacelera E.P) en la respectiva entrada configurada para esta funcién. Es necesario también
programar P0221 y/o P0222 en 7, consulte la Seccién 14.5 POTENCIOMETRO ELECTRONICO [37] en la

pagina 14-9.

Local/Remoto: Cuando programada, esa funcién actia en “Local” con la aplicacién de OV en la entrada, y en
“Remoto” con la aplicacién de +24 V. Es necesario programar también P0220 = 4 (Dlx).

Velocidad/ Torque (Par): Esa funcién es valida para P0202 = 3 o 4 (Control Vectorial Sensorless o Control
Vectorial con Encoder), y se selecciona “Velocidad” con la aplicacién de O V en la entrada, o Torque (Par) con
la aplicacién de 24 V.
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Cuando sea seleccionado Torque, los parédmetros del regulador de velocidad PO161 y PO162 quedan inactivos (*).
Con esto, la Referencia Total pasa a ser la entrada del regulador de la corriente de torque. Consulte la Figura 11.1
en la pagina 11-2 y Figura 11.2 en la pagina 11-4.

(*) El regulador de velocidad tipo PID se transforma en un regulador tipo P, con la ganancia proporcional 1.00 y
ganancia integral nula.

Cuando es seleccionado Velocidad las ganancias del regulador de velocidad vuelven a ses definidas por PO161
y PO162. En las aplicaciones con control de torque (par) se recomienda seguir el método descrito en el pardmetro
PO160.

- Regulador Link,DC: debe ser utilizado cuando PO184 = 2. Para mds detalles, consulte la descripciéon de este
pardmetro en el ltem 11.8.7 Regulador del Link DC [96] en la pagina 11-32 de este manual.

- JOG+ y JOG-: funciones validas solamente para P0202 = 3,4, 6 0 7.

- Deshabilita Flying-Start: valido para P0202#4, cuando aplicado+24 V en la entrada digital programada
para esa finalidad se deshabilita la funcién Flying-Start. Aplicndose O V la funcién Flying-Start vuelve a ser ha-
bilitada desde que el P0320 sea igual a 1 o 2, consulte la ltem 11.8.7 Regulador del Link DC [96] en la pagina
11-32.

- Carga Usuario 1/2: esa funcién permite la seleccién de la memoria del usuario 1 o 2, proceso semejante a
P0204 = 7 o0 8, con la diferencia de que el usuario es cargado a partir de una transicién en la Dix programada
con esa funcién.

Cuando el estado de la DIx cambiar de nivel bajo para nivel alto (transicién de 0 V para 24 V), es cargado la
memoria del usuario 1, desde que anteriormente tenga sido transferido el contenido de los pardmetros actuales
del convertidor de frecuencia para la memoria de pardmetros 1 (P0204 = 10).

Cuando el estado de la DIx cambiar de nivel alto para nivel bajo (transicién de 24 V para 0 V), es cargado la
memoria del usuario 2, desde que anteriormente tenga sido transferido el contenido de los pardmetros actuales
del convertidor para la memoria de parémetros 2 (P0204 = 11).

Pardmetros del

Convertidor | ¢
P0263 a P0270
(Dlx) = 27 DIx = 24V
> U io 1
P0204— 10— Dix = 24 V Dix = 0V
P0204=11 Dix=0V

Usuario 2 P0263 a P0270 (DIx) = 27

Figura 15.4 - Detalles a respecto del funcionamiento de la funcién Carga Usuario 1/2

- Carga Usuario 3: esa funcién permite la seleccién de la memoria del usuario 3, proceso semejante al P0204 = 9,
con la diferencia de que el usuario es cargado a partir de una transicién en la Dix programada para esa funcién.

Cuando el estado de la DIx cambiar de nivel bajo para nivel alto (transicién de O V para 24 V), es cargado la
memoria del usuario 3, desde que anteriormente tenga sido transferido el contenido de los parémetros actuales del
convertidor de frecuencia para la memoria de pardmetros 3 (P0204 = 12).

& iNOTA!
Certifiquese que al utilizar estas funciones los conjuntos de pardmetros (Memoria del Usuario
1, 2 o 3) sean totalmente compatibles con la aplicacién (motores, comandos, Start/Stop, etc.).
Con el motor habilitado no serd posible cargar la memoria de usuario.
Si es guardado dos o tres conjuntos de pardmetros distintos de motores en las memorias de
usuario 1, 2 y/o 3, se debe ajustar los valores de corriente en los pardmetros PO156, PO157
y PO158 para cada usuario.
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- Bloquea Programacién: cuando esta funcién se encuentra programada y la entrada Dix estuviera en +24
V, no serd permitido modificacién de pardmetros, independiente de los valores ajustados en POO00 y PO200.
Cuando la entrada Dlx estuviera en 0V, la modificacién de pardmetros estard condicionada a los valores
ajustados en POO0O y PO200.

- Temporizador DO2 y DO3: esa funcién actia como un temporizador para activar y desactivar los relés 2
y 3 (DO2 y DO3).

Cuando programado en alguna Dlx la funcién de temporizacién de los relés 2 y 3, y es efectuado la transicién de
OV para +24 V, el relé programado serd activado de acuerdo con el tiempo ajustado en P0283 (DO2) o PO285
(DO3J). Cuando ocurrir la transicién de +24 V para 0V, el relé programado serd desactivado de acuerdo con el
tiempo ajustado en P0284 (DO2) o P0286 (DO3).

Luego de la transicién de la Dlx, para activar o desactivar el relé programado, es necesario que la DIx permanezca
en ON/OFF por lo menos es tiempo ajustado en los pardmetros P0283/P0285 y P0284/P0286. Caso contrario el

temporizador serd reseteado. Consulte la Figura 15.5 en la pagina 15-16.

Observacién: Para la actuacién de esa funcién es necesario programar P0276 y/o P0277 = 29 (Temporizador).

124V
o 0V U U H N —
i ON i :
DO2 (RL2) L OFF :
DO3 (RL3) : :
P0283/P0285  P0284/P0286 P0283/P0285 P0284/P0286

Figura 15.5 - Funcionamiento de la funcion temporizador DO2 (RL2) y DO3 (RL3)

- Multispeed: el ajuste de los pardmetros P0266 y/o P0267 y/o P0268 = 13 requieren que los pardmetros
P0221 y/o P0222 sean programados en 8. Consulte en la Seccién 14.4 MULTISPEED [36] en la pagina 14-7
en la descripciéon de los pardmetros P0124 a PO131.

- Funcién Trace: dispara la adquisicién de datos de los canales seleccionados con esa funcién, cuando las 2
condiciones que siguen fueren satisfechas:
- Si la DIx se encuentra en 24 V.
- Condicién Trigger ajustada en P0552 = 6 “DIx”.
- Funcién aguardando Trigger P0576 = 1 “aguardando.
Para mas detalles, consulte el Capitulo 21 FUNCION TRACE [52] en la pagina 21-1.

- Sin Alarma Externo: esa funcién ird sefialar “Alarma Externo” (AO90) en el display del HMI cuando la entrada
digital programada se encuentra abierta (0 V). Si es aplicado +24 V en la entrada, el mensaje de alarma
automdticamente desaparecerd del display del HMI. El motor continta trabajando normalmente, independiente
del estado de esa entrada.

- Manual/Automatico: permite seleccionar la referencia de velocidad CFW-11 entre la referencia definida por
P0221/P0222 (modo Manual — DIx abierta) y la referencia definida por la salida del regulador PID (modo
Automdtico — DIx en 24 V). Para més detalles consulte el Capitulo 22 REGULADOR PID [46] en la pagina
22-1.

- Uso PLC: Cuando esta opcién es seleccionada no causard ninguna accién para el CFW-11. Podré ser utilizada
como una entrada remota para la tarjeta PLC11 o para Redes de Comunicacién.

- Fire Mode: Al aplicar +24 V a la entrada digital programada para ese fin, la funcién Fire Mode es desactivada.
Al aplicar OV, la funcién Fire Mode es activada, desde que PO580 esté definido como un valor diferente de cero.
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(a) GIRA/PARA (b) HABILITA GENERAL
Rampa aceleracién Rampa Rampa aceleracién Motor gira libre
desaceleracion \ /
Velocidad del motor > Velocidad del motor R
: Tiempo : 24V Eempo
24V
DlIx Abierta o DIx Abierta o
Tiempo Tiempo
Nota: Todas las entradas digitales ajustadas para habilita Nota: Todas las entradas digitales ajustadas para Gira/Para,
general, Parada Rapida, Avanzo o Retraso deben estar en el Parada Rapida, Avanzo o Retraso deben estar en el estado ON
estado ON para que el CFW-11 trabaje como presentado para que el CFW-11 opere como presentado arriba.
arriba.
(c) SIN FALLA EXTERNA (d) SENTIDO DE GIRO
Motor gira libre :
: Horario
/ Velocidad del : »
motor : .F
iempo
Velocidad del motor -
. 'Tiempo Antihorario
124V ]
1 24V
Dlx o
Abierta Tiempo DIx Abierta
'Eempo
() 2° RAMPA (f) PARADA RAPIDA
24V
Dlx - Abierta R
Gira/Para Tiempo
Motor desacelera
Velocidad del motor con rampa nula >
24V Tiempo
Dlx - 2° rampa Abierta R
Tiempo 24V
PO]OZ\:‘ : 4'g/PO1O3
PO100 POT01
A V' ¢
Velocidad . Dlx - Parada répida Abierta .
del motor Tiempo Tiempo
(g) CARGA USUARIO VIA DIx
24V 24V
Carga usuario 1
DIx  Abierta > Carrega usuario 3
Tiempo Abierta
24V Carga usuario 2 Tiempo
Abiert
Dix blerta
Tiempo
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(h) JOG

Velocidad del Motor

Velocidad JOG (P0122)

: Rampa aceleracién )
|_> '\ <— Rampa desaceleracién
: . : >
24V : Tiempo
Gira/Para
Abien‘oé
24V Tiempo
Dix - JOG
Abierta R
24V Tiempo
Habilita general
Abierto
T'iempo
(i) JOG + y JOG -
Velocidad JOG+ (P0122), JOG- (PO123)
Velocidad
del motor :
YR Tiempo
DIx - JOG =
: Abierta R
: 24V Tiempo
Habilita general
Habilita general )
Gira/Para Gira/Para Abierta Abierta
TI'iempo
(i) RESET
Con Falla
Estado del convertidor
de frecuencia Sin falla *)
: Tiempo
24V
Dlx - Reset Abierta R
Tiempo
24V
Reset R
(*) La condicién de género el error se mantiene Tiempo
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(k) START / STOP - 3 CABLES

Dlx - Start

Abierta

|

|

24V

24V

»Tiempo

Dlx - Stop

Abierta

Velocidad
del motor

Tiempo

'Fiempo

(I) AVANZO / RETARSO

DIx - Avanzo

<

24V

Abien‘ol_l

D

<

- Retorno

24V

Velocidad
del motor

|_|Abier’rd'

Horario

»
>

Tiempo

Tiempo

\Cnﬂhororio .

(m) POTENCIOMETRO ELETRONICO (E.P)

o Acelera
Ref i i
Erﬁrodos Aceleraciéon \  —— dz (\E/rjgz;gq(éonygno)
digitales Desacelera Desaceleracién
L] Reset
& para cero
Habilita ——
Velocidad
minima
Velocidad del l .......................
motor
: : > Tiempo
;24 Vi
EAbier‘fch .
Dix Acelera : : T
_Rese1< 24 V: lempo
DIx Desacelera > T
24V Tiempo
Abierta .
Dix - Gira/Para " Tiempo

Figura 15.6 - (a) a (m) - Detalles a respecto del funcionamiento de las funciones de las entradas digitales
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15.1.4 Salidas Digitales / a Relé [41]

Como padrén, el CFW-11 dispone de 3 salidas digitales a relé en su tarjeta de control, y mds 2 salidas
del modo colector abierto pueden ser sumadas con los accesorios IOA-01 o IOB-01. Los pardmetros que

siguen configuran las funciones relacionadas a esas salidas.

P0013 - Estado de las Salidas Digitales DO5 a DOI1

Rango de Bit 0 = DOI1 Padrén:
Valores: Bit 1 = DO2

Bit 2 = DO3

Bit 3 = DO4

Bit 4 = DO5
Propiedades: RO
Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 41 Salidas Digitales | |—| 41 Salidas Digitales |
Descripcion:

A través de ese pardmetro es posible visualizar el estado de las 3 salidas digitales de la tarjeta de control (DO1 a
DO3) y de las 2 salidas digitales del médulo accesorio (DO4 y DOS5).

La indicacién es hecha por medio de los ndmeros “1” y “0” para representar, respectivamente, los estados “Activo”
y “Inactivo” de las salidas. Es estado de cada salida es considerado como un digito en la secuencia, siendo que la

DO representa el digito menos significativo.

Ejemplo: Caso la secuencia 00010010 sea representada en la HMI, ella corresponderd al siguiente estado de

las DOs:
Tabla 15.10 - Estado de las salidas digitales

DO5 DO4 DO3 DO2 DO1

Activa Inactiva Inactiva Activa Inactiva

(+24 V) ov) ovwv) (+24 V) owv
P0273 - Filtro para Corriente de Torque - Iq
Rango de 0,000 9,99 s Padrén: 0,00
Valores:
Propiedades:
Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 41 Salidas Digitales | |—| 41 Salidas Digitales |
Descripcién:

Constante de tiempo del filtro aplicado a la corriente de torque. El tiempo de muestreo es de 2 ms.

Opera en conjunto con P0274 para activar una salida digital o a relé, programada para la funcién Polaridad de
Torque +/-.
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P0274 - Histéresis para Corriente de Torque - Iq

Rango de 0,00 a 2,99 % Padrén: 2,00 %
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 41 Salidas Digitales | |—| 41 Salidas Digitales |
Descripcién:

Establece el porcentual de histéresis aplicado en la conmutacién de una salida digital DOx, o al Relé, cuando éstas
estédn programadas en las opciones 43 o 44.

A Polaridade de torque

Torque positivo (+)
A

H2 H1

»

lg com P357

A

\/

Torque negativo (-)

H1 = P0274 x torque nominal
H2 = P0274 x torque nominal

\

Figura 15.7 - Histerese para Corriente de Torque - Iq

P0275 - Funcién de la Salida DO1 (RL1)
P0276 - Funcién de la Salida DO2 (RL2)
P0277 - Funcién de la Salida DO3 (RL3)

P0278 - Funcién de la Salida DO4
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P0279 - Funcién de la Salida DO5

Rango de 0a45 Padréon: P0275 =13

Valores: P0276 = 2
PO277 =1
P0278 = 0
P0279 = 0

Propiedades:

Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: \—{ 41 Salidas Digitales | \—{ 41 Salidas Digitales |

Tabla 15.11 - Funciones de las salidas digitales
oo m wm | e | a
Sin Funcién 0y29 0 0 35,46, 41 y 42 | 39,4, 41 42
N*>Nx 1 1 1* 1 1
N> Nx 2 2* 2 2 2
N<Ny 3 3 3 3 3
N=N* 4 4 4 4 4
Velocidad Nula 5 5 5 5 5
Is>Ix 6 6 6 6 6
Is<Ix 7 7 7 7 7
Torque (Par)>Tx 8 8 8 8 8
Torque (Par) <Tx 9 9 9 9 9
Remoto 10 10 10 10 10
Run 11 11 11 11 11
Ready 12 12 12 12 12
Sin Falla 13* 13 13 13 13
Sin FO70 14 14 14 14 14
Sin FO71 15 15 15 15 15
Sin F006/021/022 16 16 16 16 16
Sin F051/054/057 17 17 17 17 17
Sin FO72 18 18 18 18 18
4-20 mA OK 19 19 19 19 19
Contenido P0695 20 20 20 20 20
Sin Horario 21 21 21 21 21
V. Proc.>VPx 22 22 22 22 22
V. Proc. <VPy 23 23 23 23 23
Ride-Through 24 24 24 24 24
Precarga 25 25 25 25 25
Con Falla 26 26 26 26 26
Horas Hab.>Hx 27 27 27 27 27
SoftPLC 28 28 28 28 28
Temporizador - 29 29 - -
N>Nx y Nt>Nx 30 30 30 30 30
F>FxM 31 31 31 31 31
F>Fx® 32 32 32 32 32
STO 33 83 33 33 33
Sin F160 34 34 34 34 34
Sin Alarma 35 35 35 35 35
Sin Falla y Sin Alarma 36 36 36 36 36
PLCT1 37 37 37 - -
Sin Falla IOE 38 38 38 - -
Sin Alarma IOE 39 39 39 - -
Sin Alarma de Cable Partido 40 40 40 - -

Sin Alarma IOE y Sin Alarma de Cable Partido 41 41 41 - -

Sin Falla IOE y Sin Alarma de Cable Partido 42 42 42 - -
Torque +/- : Indica par positivo 43 43 43 43 43
Torque -/+ : Indica par negativo 44 44 44 44 44

Fire Mode 45 45 45 45 45

Descripcion:
15-22 | CFW-11



Entradas y Salidas Digitales y Analégicas

Programan la funcién de las salidas digitales, conforme las opciones presentadas anteriormente.
Cuando la condicién declarada por la funcién es verdadera, la salida digital estard activada.

Eijemplo: Funcién Is > Ix — cuando Is > Ix, tenemos DOx = transistor saturado y/o relé con bobina energizada vy,
cuando Is < Ix, fenemos DOx = transistor cortado y/o relé con bobina no energizada.

A seguir algunas notas adicionales referentes a las funciones de las Salidas Digitales y a Relé.

- Sin funcién: significa que las salidas digitales se quedardn siempre en el estado de reposo, o sea, DOx = transistor corfado
y/o relé con la bobina no energizada.

- Velocidad Nula: significa que la velocidad del motor estd abajo del valor ajustado en P0291 (Velocidad Nula).

- Torque (Par) > Tx y Torque (Par) < Tx: son validos solamente para P0202 = 3 o 4 (Control Vectorial). En estas
funciones, “Torque (Par)” corresponde al Torque (Par) del motor como indicado en el pardmetro PO009.

- Remoto: significa que el convertidor de frecuencia estd operando en la situacién Remota.

- Run: equivale a convertidor de frecuencia habilitado. En este momento los IGBTs estdn conmutandos, y el motor
puede estar con cualquier velocidad, inclusive cero.

- Ready: equivale al convertidor de frecuencia, sin falla y sin subtensién.
- Sin falla: significa que el convertidor de frecuencia no estd deshabilitado por cualquier tipo de falla.

- Sin FO70: significa que el con convertidor de frecuencia no esta deshabilitado por falla FO70 (Sobrecorriente o
Cortocircuito).

- Sin FO71: significa que el convertidor de frecuencia no esta deshabilitado por falla FO71 (Sobrecorriente en la Salida).

- Sin FO06+F021+F022: significa que el convertidor de frecuencia no estd deshabilitado por falla FOO6
(Desequilibrio o falta de Fase en la Red), FO21 (Subtensién Link DC) o F022 (Sobretensién Link DC).

- Sin FO51+F054+F057: significa que el convertidor de frecuencia no estd deshabilitado por falla FO51
(Sobretemperatura IGBTs Fase U), FO54 (Sobretemperatura IGBTs Fase V) o FO57 (Sobretemperatura IGBTs Fase W).

- Sin FO72: significa que el convertidor de frecuencia no esta deshabilitado por falla FO72 (Sobrecarga en el Motor).

- Referencia 4 a 20 mA Ok: significa que la referencia en corriente (opcién 4 a 20 mA) de las entradas analégicas
Alx estd dentro del rango de 4 a 20 mA.

- Contenido del P0695: significa que el estado de la salida digital serd controlado por el pardmetro P0695, el cual

es escrito via red. Mds detalles referente a este pardmetro consulte el manual de la comunicacién Serial CFW-11.

- Sentido Horario: significa que cuando el motor se encuentra girando en el sentido horario tenemos DOx = transistor
saturado y/o relé con bobina energizada y, cuando el motor se encuentra en el sentido antihorario, tenemos
DOx = transistor cortado y/o relé con bobina no energizada.

- Ride-Through: significa que el convertidor de frecuencia estd ejecutando la funcién Ride-Through.

- Precarga Ok: significa que la tensién del Link DC esta arriba del nivel de tensién de precarga.

- Con falla: significa que el convertidor de frecuencia estd deshabilitado por cualquier tipo de falla.

- Temporizador: estos temporizadores habilitan o deshabilitan las salidas a relé 2 y 3 (consulte los pardmetros

P0283 a P0286 que sigue).

- N>Nxy Nt>Nx: (valido solamente para P0202 = 4 — Vectorial con Encoder) significa que ambas las condiciones
deben ser satisfechas para que DOx = transistor saturado y/o relé con bobina energizada. O sea, basta que una
de las condiciones no sea satisfecha. para que DOx=transistor cortado y/o relé con bobina no energizada.

- SoftPLC: significa que el estado de la salida digital serd controlado por la programacién hecha en la drea de
memoria reservada a la funcién SoftPLC. Para mas detalles consulte el manual SoftPLC.

- STO: Sefializa el estado STO (Parada por el estado seguridad activa).
- Sin F160: sefaliza que el convertidor de frecuencia no estd deshabilitado por falla F160 (Relés Parada de Seguridad);

- Sin Alarma: significa que el convertidor de frecuencia no estd en la condicién de alarma;
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- Sin Alarma y Sin Falla: significa que el convertidor de frecuencia no estd deshabilitado por cualquier tipo de falla
y no estd en la condicién de alarma.

- PLC11: esta opcién configura la sefal en las Salidas DO1(RL1), DO2(RL2) y DO3(RL3) para utilizacién por la
tarjeta PLCT1.

- Sin Falla IOE: Significa que el convertidor de frecuencia no estd deshabilitado por fallo de temperatura alta en el
motor, detectado por algin sensor de temperatura del médulo IOE-01, IOE-02 o IOE-03.

- Sin Alarma IOE: Significa que el convertidor de frecuencia no estd en la condicién de alarma de temperatura alta
en el motor, detectado por algin sensor de temperatura del médulo IOE-01, IOE-02 o IOE-03.

- Sin Alarma de Cable Partido: Significa que el convertidor de frecuencia no estd en la condicién de alarma de
cable partido detectado en algin de los sensores de temperatura del médulo IOE-01, IOE-02 o IOE-03.

- Sin Alarma IOE y sin Alarma de Cable Partido: significa que el convertidor de frecuencia no esté en la condi-
cién de alarma de temperatura alta en el motor y no estd en la condicién de cable partido detectado en algin de

los sensores del médulo IOE-01, IOE-02 o IOE-03.

- Sin Falla IOE y sin Alarma de Cable Partido: significa que el convertidor de frecuencia no estd deshabilitado por
fallo de temperatura alta en el motor y no estd en la condicién de cable partido detectado en algin de los sensores

del médulo IOE-01, IOE-02 o IOE-03.
- Fire Mode: sefaliza el estado de la funcién Fire Mode.
Definiciones de los simbolos usados en las funciones;
N = P0002 (Velocidad del Motor).
N* = POOO1 (Referencia de Velocidad).
Nx = P0288 (Velocidad Nx) — Punto de referencia de velocidad seleccionado por el usuario.
Ny = P0289 (Velocidad Ny) — Punto de referencia de velocidad seleccionado por el usuario.
Ix = PO290 (Corriente Ix) — Punto de referencia de corriente seleccionado por el usuario.
Is = PO003 (Corriente del Motor).
Torque (Par) = PO0Q9 (Torque (Par) en el Motor).
Tx = P0293 (Torque (Par) Tx) — Punto de referencia de Torque (Par) seleccionado por el usuario.
VPx = P0533 (Variable Proceso x) — Punto de referencia seleccionado por el usuario.
Vpy = P0534 (Variable Proceso y) — Punto de referencia seleccionado por el usuario.
Nt = Referencia Total (consulte la Figura 15.9 en la pagina 15-35).
Hx = P0294 (Horas Hx).
F = POOO5 (Frecuencia del Motor).
Fx = P0281 (Frecuencia Fx) — Punto de frecuencia del motor seleccionado por el usuario.

PLC = Consulte el Manual del accesorio PLC.
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(a) N* > Nx (b) N > Nx
N P0287 N
\ Nx (P0288) % : \\ Nx (P0288=)
: . > P02 : Tiempo
: :\ Tiempo 0287 :\
ON ON
Relé/ /
Transistor Rel¢/
OFF OFF Transistor OFF OFF
(c) N < Ny (d) N = N*
N
P0287 \\ N* N
: — Ny (P0289) | e . :
1 : ~ > : :
P0287 : N Tiempo / E E ‘
Tie?npo
Relé/ . : ON
Transistor ON & ON Rels/
Transistor OFF OFF
OFF
(e)N=0 M 1s > Ix
s
Velocidad ... oo P0291 i (P0290) _
: Tiempo
: ON
: : Relé/
Transistor OFF OFF
Relé /
Transistor
OFF] ON | OFF
(9) Is < Ix (h) Torque (Par) > Tx
A
Torque (Par) en el
Ix (P0O290)
> Motor (PO009)
: \ Tiempo /\ Tx (P0293)
: I : \ Tiempo
on on = s
ON
Relé¢/
Transistor OFF Rele/
Transistor OFF OFF
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(i) Torque (Par) <Tx

(i) (a) Sin falla
Sin falla
Torque (Par) no
Motor (PO009)
T (0293) Confalla
: \ Tiempo Tiempo
: Relé /
ON :
+ ON Transistor
ON
Relé/
Transistor OFF OFF
(i) (b) Con falla (k) Referencia 4 a 20 mA OK
Sin falla
Con Falla _
: Tiempo '
ON :
Relé / Relé /
Transistor Transistor
OFF
Tiempo ON OFF ON
(I) Var. Proceso > VPx (m) Var. Proceso < VPy
VPx (PO533
/\ d ) > VPy (P0534) Tiempo
: : Tiempo , >
: Var. Proceso
: Yar. Link
: ON N
Relé/ ON ©
Transistor Relé/
OFF OFF Transistor
OFF
(n) Pré-carga Ok (o) Horas habilitado > Hx
6553 h
Link DC v
N
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, Nivel de Hx (P0294)
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Relé / : 3
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OFF OFF
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(p) N > Nxy Nt > Nx (g F>Fx ™
Nt - N o \ P0281 + P0282
7 N |
/’ \\ Nx (P0288) // \\ Fx (P0281)
7 : > . P0O281 - P0282
R ; Tiempo / : E\
/ H | 1
e | | N
ON | ON !
Relé/Transistor
OFF .
Rel
OFF e OFF
(NMF>Fx @ (s) Sin Alarma
Sin Alarma
Fx (P0281)
: - N r0281 -
/ : \POZSQ Con Alarma >
! ON ! N Tiempo
Relé /
Transistor
Rel¢ / ON
Transistor OFF OFF OFF

Figura 15.8 - (a) a (s) - Detalles del funcionamiento de las funciones de las falidas digitales y a relé

P0281 - Frecuencia Fx

Rango de
Valores:

Propiedades:

0.0 @ 300.0 Hz

Grupos de

| 07 CONFIGURACION 1/O

Acceso via HMI:

Descripcion:

|—| 41 Salidas Digitales

Utilizado en las funciones de las salidas digitales y a relé:

F>FxMyF>x®

P0282 - Histerese para Fx

Rango de
Valores:

Propiedades:

0.0a 15.0 Hz

Grupos de

| 07 CONFIGURACION I/O

Acceso via HMI:

Descripcién:

|—| 41 Salidas Digitales

Utilizado en las funciones de las salidas digitales y a relé:

F>FxMWyF>x®

Padrén:

4.0 Hz

0 | 01 GRUPOS PARAMETROS |

|—| 41 Salidas Digitales

Padrén:

2.0 Hz

0 | 01 GRUPOS PARAMETROS |

|—| 41 Salidas Digitales
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P0283 - Tiempo para DO2 On
P0284 - Tiempo para DO2 Off
P0285 - Tiempo para DO3 On

P0286 - Tiempo para DO3 Off

Rango de 0.0 @ 300.0 s Padrén: 0.0s
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 41 Salidas Digitales | |—| 41 Salidas Digitales |
Descripcién:

Estos pardmetros son utilizados en la funcién Temporizador de la salida a relé 2 o 3, y ajustan el tiempo para
activacién o desactivacién del relé luego de una transicién de la entrada digital programada para esa funcién,
conforme detallado en los pardmetros de la seccién anterior.

Asi, luego de la transicién de la DIx para activar o desactivar el relé programado, es necesario que la Dlx
permanezca en on/off por lo menos el tiempo ajustado en los pardmetros P0283/P0285 y P0284/P0286. Caso
contrario el temporizador serd peseteado. Consulte la Figura 15.5 en la pagina 15-16.

P0287 - Histerese para Nx y Ny

Rango de 0 a 900 rpm Padrén: 18 rpm
Valores: (15 rpm)
Propiedades:

Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 41 Salidas Digitales | |—| 41 Salidas Digitales |
Descripcién:

Utilizado en las funciones N > Nx y N < Ny de las salidas digitales y a relé.

P0288 - Velocidad Nx

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 120 rpm
Valores: (100 rpm)

P0289 - Velocidad Ny

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 1800 rpm
Valores: (1500 rpm)
Propiedades:

Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 41 Salidas Digitales | |—| 41 Salidas Digitales |
Descripcién:

Utilizado en las funciones N* > Nx, N > Nx, y N < Ny de las salidas digitales y a relé.
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P0290 - Corriente Ix

Rango de Oa2xl Padrén: 1.0 x |

Valores: e e
Propiedades:

Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 41 Salidas Digitales | |—| 41 Salidas Digitales |
Descripcién:

Utilizado en las funciones Is > Ix y Is < Ix de las salidas digitales y a relé.

P0291 - Velocidad Nula

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 18 rpm
Valores: (15 rpm)
Propiedades:

Grupos de | 01GRUPOS DE PARAMETROS | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 41 Salidas Digitales | |—| 41 Salidas Digitales |
Descripcién:

Especifica el valor, en rom, =1 % de la velocidad nominal del motor (estérese), abajo del cual la Velocidad Real serd
considerada nula para efecto de la funcién Légica de Parada.

Ese pardmetro es usado también por las funciones: de las Salidas Digitales, a Relé y por el Regulador PID.
Estérese = =0.22 % de la velocidad nominal del motor.

P0292 - Rango para N = N*

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén: 18 rpm
Valores: (15 rpm)
Propiedades:

Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 41 Salidas Digitales | |—| 41 Salidas Digitales |
Descripcion:

Usado en la funcion N = N* de las salidas digitales y a relé.

CFW-11 | 15-29



Entradas y Salidas Digitales y Analégicas

P0293 - Torque (Par) Tx

Rango de 0a 200 % Padrén: 100 %
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 41 Salidas Digitales | |—| 41 Salidas Digitales |
Descripcién:

Usado en las funciones Torque (Par) > Tx y Torque (Par) < Tx de las salidas digitales y a relé.
En estas funciones el torque (par) del motor indicado en el pardmetro PO00? es comparado con el valor ajustado en P0293.

El ajuste de estos pardmetros es expreso en porcentaje de la corriente nominal del motor (PO401 = 100 %).

P0294 — Horas Hx

Rango de 0a 6553 h Padrén: 4320 h
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 07 CONFIGURACION 1/O | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 41 Salidas Digitales | |—| 41 Salidas Digitales |
Descripcién:

Usado en la funcién Horas Habilitado > Hx de las salidas digitales y a relé.
15.2 COMANDO LOCALY COMANDO REMOTO

En estos grupos de pardmetros se puede configurar la fuente de origen de los principales comandos del
convertidor de frecuencia en la situaciéon LOCAL o REMOTA, como Referencia (Consigna) de Velocidad,
Sentido de Giro, Gira / Para y JOG.

P0220 - Seleccién LOCAL/REMOTO

Siempre Local Padrén: 2
Siempre Remoto

Tecla Local / Remoto (Local)

Tecla Local / Remoto (Remoto)

DIx

Serial / USB Local

Serial / USB Remoto

Anybus-CC Local

Anybus-CC Remoto

CANopen / DeviceNet / Profibus DP Locall

Rango de 0
Valores: 1

7

2
3
4
5
6
8
9

10 = CANopen / DeviceNet / Profibus DP Remoto
11 = SoftPLC Local

12 = SoftPLC Remoto

13 = PLC11 Local

14 = PLC11 Remoto

Propiedades: CFG
Gruposde |01 GRUPOS PARAMETROS | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 31 Comando Local | |—| 32 Comando Remoto |
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Descripcion:

Define la

P0221

P0222

fuente de origen del comando que ird seleccionar entre la situacién LOCAL y la situacién REMOTA, donde:
Local: Significa Default situacién local.

Remoto: Significa Default situaciéon Remota.

Dix: Consultar el ftem 15.1.3 Entradas Digitales [40] en la pagina 15-12.

— Seleccién de la Referencia de Velocidad - Situacién LOCAL

— Seleccidon de la Referencia de Velocidad - Situacién REMOTA

Rango de 0 = HMI Padréon: P0221=0
Valores: 1 =All P0222=1
2 =Al2
3 =AI3
4 = Al4
5 = AlT+AI2 > 0 (Suma Als>0)
6 = AIT+AI2 (Suma Als)
/7 =EP
8 = Multispeed
9 = Serial/USB
10 = Anybus-CC
11 = CANopen/DeviceNet/Profibus DP
12 = SoftPLC
13 = PLC11
Propiedades: CFG
Gruposde |01 GRUPOS PARAMETROS | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 31 Comando Local | |—| 32 Comando Remoto |
Descripcién:
Define la fuente de origen para la Referencia (Consigna) de Velocidad en la Situacién LOCAL y en la Situacion REMOTA.

Algunas

&

&

8

&

H ®

observaciones a respecto de las opciones de estos pardmetros:

La descripcion Alx’ se refiere al sefal analégico obtenido luego de la suma de Alx con el offset y multiplicado
por la ganancia aplicada (consulte el ftem 15.1.1 Entradas Analégicas [38] en la pagina 15-1).

El valor de la referencia ajustado por las teclas 4 y @ estd almacenado en el pardmetro PO121.
Al seleccionar la opcién 7 (E.R), programar una de las entradas digitales en 11 (Acelera E.P) y otra en 12
(Desacelera E.P). Para mds detalles consulte la Seccién 14.5 POTENCIOMETRO ELECTRONICO [37] en
lo pagina 14-9.

Al seleccionar la opcién 8, programar P0266 y/o P0267 y/o PO268 para 13 (Multispeed). Consulte la Seccién
11.8.7 Regulador del Link DC [96] en la pagina 11-32.

Cuando P0203 = 1 (Regulador PID), no utilizar la referencia via E.P.

Cuando P0203 = 1, el valor programado en P0221/P0222 pasa a ser Setpoint del PID.

CFW-11 | 15-31




Entradas y Salidas Digitales y Analégicas

P0223 - Seleccién del Sentido de Giro - Situacién LOCAL

P0226 - Seleccion del Sentido de Giro - Situaciéon REMOTA

Rango de 0 = Hordrio Padrén: P0223=2
Valores: 1 = Antihorario P0226=4
2 = Tecla Sentido Giro (H)
3 = Tecla Sentido Giro (AH)
4 = Dlx
5 = Serial / USB (H)
6 = Serial / USB (AH)
7 = Anybus-CC (H)
8 = Anybus-CC (AH)
9 = CANopen/DeviceNet/Profibus DP (H)
10 = CANopen/DeviceNet/Profibus DP (AH)
11 = Polaridad Al4
12 = SoftPLC (H)
13 = SoftPLC (AH)
14 = Polaridad Al2

15 = PLC11 (H)

16 = PLC1T (AH)
Propiedades: CFG, V/t, VW, Vetorial
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HML: |—| 31 Comando Local | |—| 32 Comando Remoto |

Descripcién:
Definen la fuente de origen para el comando “Sentido de Giro” en la situacion LOCAL y REMOTA, donde:

™ H: Significa Default Horario.
® AH: Significa Default Antihorario.
@ Dlix: Consulte el item 15.1.3 Entradas Digitales [40] en la pagina 15-12.

P0224 - Selecciéon de Gira / Para - Situaciéon LOCAL

P0227 - Seleccién de Gira / Para - Situacion REMOTA

Rango de _ (1 ) (0] Padron: P0224=0
= Tecl
Valores: ? e P0227=1
2 = Serial/USB
3 = Anybus-CC
4 = CANopen/DeviceNet/Profibus DP
5 = SoftPLC
6 = PLCIT1
Propiedades: CFG
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: I—I 31 Comando Local | |—| 32 Comando Remoto |
Descripcion:

Define la fuente de origen para el comando Gira / Para en la situacion LOCAL y REMOTA.
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P0225 - Seleccién de JOG - Situaciéon LOCAL

P0228 - Selecciéon de JOG - Situacién REMOTA

Rango de 0 = Inactivo Padrén: P0225=1
Valores: 1 = Tecla JOG P0228=2

2 = DlIx

3 = Serial/USB

4 = Anybus-CC

5 = CANopen/DeviceNet/Profibus DP

6 = SoftPLC

7 = PLCI11
Propiedades: CFG
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 31 Comando Local | |—| 32 Comando Remoto |
Descripcién:

Define la fuente de origen para el comando JOG en la situacién LOCAL y REMOTA.

P0229 - Seleccién del Modo de Parada

Rango de 0 = Parada por Rampa Padrén: O
Valores: 1 = Parada por Inercia

2 = Parada Répida

3 = Por Rampa ¢/ Reset de Ig*

4 = Parada Répida ¢/ Reset de Ig*
Propiedades: CFG
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS | o | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 31 Comando Local | |—| 32 Comando Remoto |
Descripcion:

Define el modo de parada del motor cuando el convertidor de frecuencia recibe el comando “Para”. La Tabla
15.12 en la pagina 15-33 describe las opciones de ese pardmetro.

Tabla 15.12 - Seleccion del modo de parada

P0229 Descripcion
0 = Parada por Rampa El convertidor aplicard la rampa de parada programada en PO101 y/o PO103.
1 = Parada por Inercia El convertidor aplicard deshabilita general y el motor ird girar libre hasta parar.

El convertidor aplicard una rampa de desaceleracién nula (tiempo = 0.0seg.), a fin de parar el

2 = Parada Répida ) .
motor en el menor tiempo posible.

El convertidor de frecuencia aplicaré la rampa de parada programada en PO101 o PO103, y haré el

_ *
& = Forlempe € fesgelaly reset de la referencia (consigna) de corriente de forque (par).

El convertidor de frecuencia aplicaré una rampa de desaceleracién nula (tiempo = 0.0seg), con el
4 = Parada Répida c/ Reset de Ig* | objetivo de parar el motor en el menor tiempo posible, y hard el reset de la referencia de corriente
de torque (par).
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e : N
ﬁb iNOTA!
Cuando el modo de control V/f, VWWW o VWW PM esté seleccionado, no se recomienda la utilizacién
L de la opcién 2 (Parada Répida). )
e . N
f iNOTA!
Quando programado o modo de Parada por Inércia e a funcéo Flying-Start estiver desabilitada,
q somente acione o motor se 0 mesmo estiver parado. )
e . N
f iNOTA!
Las opciones 3 y 4 estardn operacionales solo para P0202 = 4 o P0202 = 6.
La diferencia de comportamiento en relacién a las opciones O y 2 esté en el reset de la referencia
de corriente de torque/par (Ig*). Ese reset ocurrird en la transicién del estado del convertidor de
frecuencia de “Run” para “Ready” luego de ejecutar un comando de “Parada”. El objetivo de las
opciones 3 o 4 es evitar que un valor alto de corriente se quede memorizado en el regulador de
velocidad, por ejemplo, al utilizar un freno mecdnico para parar el eje del motor antes que su
L velocidad sea nula. )
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(*) Valido solamente para P0202 = 3y 4.
Figura 15.9 - Diagrama de Bloques de la Referencia de Velocidad
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LOCAL

REFERENCIA (P0221)

SENTIDO DE GIRO (P0220)
(P0223) Selecién LOCAL / REMOTO
REFERENCIA
GIRA/PARA (P0224) >
LOCAL
REFERENCIA
JOG (P0225) - » REFERENCIA
REFERENCIA
REMOTA g
COMANDOS |
LOCAL g
REMOTO COMANDOS ——» COMANDOS
COMANDOS
REFERENCIA (P0222) REMOTO

SENTIDO DE GIRO
(P0226)

GIRA/PARA (P0227)

JOG (P0228)

Figura 15.10 - Diagrama de Bloques Situacion LOCAL / REMOTA

15.3 COMANDOS A 3 CABLES [33]

El grupo definido como “Comando a 3 Cables” se refiere a la funcién “Start/Stop” programada via entradas digitales.

Con esa funcién es posible accionar o desaccionar el motor a través de pulsos de senal en las entradas
digitales configuradas como Start (DIx = 6) y Stop (DIx = 7). El Unico detalle de la aplicacién de esa sefal

es que el pulso para el comando Stop debe ser invertido, o sea, variando de +24 V para O V.

Para un mejor entendimiento de esta funcién se recomienda consultar la Figura 15.6 en la pagina 15-19 (k).

15.4 COMANDOS AVANZO / RETRASO [34]

La uncién de Avanzo/Retraso puede ser utilizada para comandar el motor en los sentidos horario y antihorario,
a través de las entradas digitales.

Con la aplicacién de +24 V en la enfrada digital programada para Avanzo (DIx = 4), el motor acelera en
el sentido horario hasta alcanzar la referencia de velocidad. Una vez liberada la entrada de Avanzo (0 V)
es aplicado +24 V en la entrada programada para Retraso (Dix = 5), el CFW-11 ir& accionar el motor en
el sentido antihorario hasta que el mismo alcance la referencia de velocidad. Més detalles a respecto de
esa funcién pueden ser observados en la Figura 15.6 en la pagina 15-19 (e).
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16 FRENADO REOSTATICO

El torque (par) de frenado que se puede conseguir a través de la aplicacién de convertidores de frecuencia,

sin resistor de frenado reostdtico, varia de 10 % a 35 % del conjugado nominal del motor.

Para se obtener conjugados de frenado mayores, se utiliza resistores para el frenado reostético. En este

caso la energia regenerada es disipada en el resistor armado externamente al convertidor de frecuencia.

Este tipo de frenado es utilizado en los casos en que son deseados tiempos de desaceleracién cortos o

cuando fueren accionados cargas de elevada inercia.

Para el modo de control vectorial hay la posibilidad de uso del “Frenado Optimo”, eliminéndose, en muchos

casos, la necesidad del freno reostdtico.

16.1 FRENADO REOSTATICO [28]

7 iNOTA!
Esta funcién no existe en los convertidores de los tamanéds F, G y H.

La funcién de Frenado Reostdtico solamente puede ser usada si un resistor de frenado se encuentra conectado

al CFW-11, asi como los pardmetros relacionados al mismo deben estar ajustados adecuadamente.

Consulte a seguir la descripcién de los pardmetros para saber como programar cada un de ellos.

PO153 - Nivel de Frenado Reostdtico

Rango de 339 a 400V Padrén: 375V (P0296 = 0)

Valores: 585 a 800V 618V (P0296 = 1)
585 a 800V 675V (P0296 = 2)
585 a 800V 748V (P0296 = 3)
585 a 800V 780V (P0296 = 4)
809 a 1000 V 893 V (P0296 = 5)
809 a 1000 V 972V (P0296 = 6)
924 a 1200 V 972V (P0296 = 7)
924 a 1200 V 1174V (P0296 = 8)

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 28 Frenado Reostdtico |

Descripcion:

El pardmetro PO153 define el nivel de tensién para la actuacién del IGBT de frenado, y debe estar compatible con
la tensién de alimentacion.

Si PO153 es ajustado en un nivel muy préximo del nivel de actuaciéon de la sobretensién (F022), la misma puede
ocurrir antes que el resistor de frenado pueda disipar la energia regenerada.
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La tabla que sigue presenta el nivel de actuacién de la sobretensién.

Tabla 16.1 - Niveles de actuacion de la sobretension (F022)

Convertidor V__ P0296 F022
220/230 V 0 ~ 400V
380V 1
400/415 V 2
440/460 V 3 > 800V
480V 4
500/525 V 5
550/575 6 ~ 1000 V
600 V 7
660/690 V 8 ~ 1200V

Tension Link CC (U,) (PO004)
h

<«— F022 - Sobretension

<«— Actuacién del frenado reostdtico

PO153

U, nominal

» Tiempo

Tensién Resistor -
Frenado (BR) " Tiempo

Figura 16.1 - Curva de Actuacién del Frenado Reostdtico

Pasos para habilitar el frenado reostdtico:

Conecte el resistor de frenado (Consulte el manual del usuario en el ftem 3.2.3.2 - Frenado Reostético).

Ajuste PO154 y PO155 de acuerdo con el resistor de frenado utilizado.

Ajuste PO151 o PO185 para el valor maximo: 400 V (P0296 = 0), 800 V (P0296 = 1,2, 3 0 4), 1000
\

(P0296 =5,607) 01200V (P0296 = 8), conforme el caso, para evitar la actuacién de la regulacion

del Link DC antes del frenado reostdtico.

P0O154 - Resistor de Frenado

Rango de 0,0 a 500,0 ohm Padrén: 0,0 ohm
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 28 Frenado Reostdtico |

Descripcioén:

Ajustar ese pardmetro con valor igual al de la resistencia éhmica del resistor de frenado utilizado.

Si PO154 = 0, se deshabilita la protecciéon de sobrecarga en el resistor de frenado. Debe ser programado para
cero cuando no se utiliza el resistor de frenado.
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PO155 - Potencia Permitida en el Resistor de Frenado

Rango de 0,02 a 650,00 kW Padrén: 2,60 kW
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 28 Frenado Reostético |

Descripcién:

Ese parametro ajusta el nivel de actuacién de la proteccion de sobrecarga en el resistor de frenado.
Debe ser ajustado de acuerdo con la potencia nominal del resistor de frenado utilizado (en kW).

Funcionamiento: si la potencia media en el resistor de frenado durante el periodo de 2 minutos ultrapasaren el
valor ajustado en PO155, el convertidor de frecuencia serd bloqueado por FO77 — Sobrecarga Resistor de Frenado.

Para mdés detalles con relacién a la seleccién del resistor de frenado, consulte el manual del usuario en el
[tem 3.2.3.2 - Frenado Reostdtico.
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17 FALLAS Y ALARMAS

La estructura de deteccién de problemas en el convertidor de frecuencia esta basada en la indicacién de
falla y alarmas.

En la falla ocurrird el bloqueo de los IGBTs y parada del motor por inercia.

La alarma funciona como un aviso para el usuario de que condiciones criticas de funcionamiento estdn
ocurriendo y que podrd ocurrir una falla caso la situacién no sea modificada.

Para mds informaciones consulte en el manual del usudrio CFW-11 el Capitulo 6 - Diagnéstico de Problemas
y Mantenimiento, y en el Capitulo REFERENCIA RAPIDA DE LOS PARAMETROS, FALLAS Y ALARMAS en la
pagina 0-1.

17.1 PROTECCION DE SOBRECARGA EN EL MOTOR

La protecciéon de Sobrecarga en el Motor estd basada en el uso de curvas que simulan el calentamiento
y el enfriamiento del motor en casos de sobrecarga, conforme las normas IEC 60947-4-2 y UL508C. Los
cédigos de fallas y alarmas de la protecién de sobrecarga del motor son respectivamente: PO72 y A046.

La sobrecarga del motor es dada en funcién del valor de referencia InxFS (corriente nominal del motor
multiplicado por el factor de servicio), que es el valor maximo en que la proteccién de sobrecarga no debe
actuar, pues el motor consigue trabajar indefinidamente con ese valor de corriente sin dafios.

Sin embargo, para que esa proteccién actie de modo adecuada, se estima la imagen térmica del motor,
que corresponde al tiempo de calentamiento y de enfriamiento del motor.

La imagen térmica, por su vez, depende de la constante térmica del motor, la cual es aproximada a partir
de la potencia y del nimero de polos del motor.

La imagen térmica es importante para que sea dado un “derating” en el tiempo de actuacién de la falla,
de modo que se tenga tiempos menores de actuacién cuando el motor se encuentra “caliente”.

Esta funcién aplica un “derating” en el tiempo de actuacién de la falla dependiendo de la frecuencia de
salida suministrada al motor, pues para motores autoventilados habré menor ventilacién de la carcaza en
velocidades menores, y el motor estard sujeto a un mayor calentamiento. Asi, se torna necesario disminuir

el tiempo de actuacién de la falla, de modo a evitar que el motor se dafe.

Para garantizar mayor proteccién en el caso de nuevo arranque, esa funcién mantiene las informaciones
relativas a la imagen térmica del motor en la memoria no volétil (EEPROM) del CFW-11. De este modo,
luego de la energizacién del convertidor, la funcién utilizard el valor guardado en la memoria térmica para
efectuar una nueva evaluacién de sobrecarga.

El pardmetro P0348 configura el nivel de proteccién deseada para la funcién de sobrecarga del motor.
Las opciones posibles son: Falla y Alarma, solamente Falla, solamente Alarma y funcién de sobrecarga
del motor deshabilitada. El nivel para actuacién de la alarma de la protecciéon de sobrecarga del motor

(AQ46) es ajustado via P0349.

Para mds informaciones, consulte en la Seccién 17.3 PROTECCIONES [45] en la pagina 17-4 PO156,
PO157,P0158, PO159, P0348, P0349.
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4 M\

ﬁ: iNOTA!
Para garantir la conformidad de la proteccién de sobrecarga del motor del CFW-11 con la normativa
UL508C observar lo siguiente:
Corriente de “trip” igual a 1.25 veces la corriente nominal del motor (P0401) ajustada en el
men( “Start-up Orientado”.
™ El valor méximo permitido para el parémetro PO398 (Factor Servicio Motor) es 1.15.
Los parametros PO156, PO157 y PO158 (Corriente de sobrecarga 100 %, 50 % y 5 % de la
velocidad nominal respectivamente) son ajustadas automdticamente cuando el pardmetro

P0401 (Corriente Nominal del Motor) y o P0406 (Ventilacién del Motor) son ajustados en el
men( "Puesta en Marcha Orientada". Si los parémetros PO156, PO157 y PO158 son ajustados

L manualmente, el valor méximo permitido para estos pardmetros es 1.05xP0401. )

17.2 PROTECCION DE SOBRETEMPERATURA DEL MOTOR

JATENCION!
El PCT debe tener aislamiento reforzado de partes vivas del motor y instalacién.

Esta funcién hace la proteccion de sobretemperatura del motor a través de la sefalizacién de alarma

(A110) y falla (FO78).

El motor precisa tener un sensor de temperatura del tipo PTC.

Una salida analégica suministra corriente constante para el PTC (2 mA), mientras una entrada analégica
del convertidor de frecuencia lee la tensién en el PTC y compara con los valores limites de falla o alarma,
consulte la Tabla 17.1 en la pagina 17-2.

Cuando estos valores son excedidos ocurre la indicacion de falla o alarma.

Las salidas analégicas AOT y AO2 del médulo de control, bien como las salidas analégicas existentes en
los médulos de accesorios AO1-By AO2-B (IOB) pueden ser usadas para suministrar la corriente constante
para el PTC. Para eso, es necesario configurar las “DIP switch” de la salida para corriente y programar el

pardmetro de la funcién de la salida para 13 = PTC.

Las entradas analégicas All y Al2 del médulo de control, asi como las entradas analégicas existentes en
los médulos de accesorios Al3 (IOB) y Al4 (IOA) pueden ser usadas para leer la tensién en el PTC. Para
eso, es necesario configurar las “DIP switch” de la entrada para tensién y programar el pardmetro de la
funcién de la entrada para 4 = PTC. Consulte en la Seccién 17.3 PROTECCIONES [45] en la pagina
17-4 el pardmetro PO351.

iNOTA!
Para que esa funcién funcione adecuadamente, es importante mantener la(s) ganancia(s) y offset(s)
de los entradas y salidas analégicas en los valores padrones.

Tabla 17.1 - Niveles de actuacion de A110y FO78

Situacion PTC Tension en la Al
Entra en alarma A110 en el aumento de la temperatura R,c>3,51 kQ V,>7,0V
Entra en falla FO78 en el aumento de la temperatura R.c>3,9 kQ V,>78V
Resetea Alarma A110 150 Q < R, .<1,6 kQ 0,3<V,<3,2V
Permite reset de la falla FO78 150 Q < R, .<1,6 kQ 0,3<V, <32V
Entra en falla FO78 (deteccién de resistencia minima) Ry <60 Q <0,12V
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Programar PO231 = 4.

(a) AOT, Al
Ajustar S1.4 = OFF (O a 10 V).

mv)
—
(@)

Programar P0251 = 13.
Ajustar S1.1 = OFF (4 a 20 mA, 0 a 20 mA).

Programar P0236 = 4.

(b) AO2, AI2
Ajustar S1.3 = OFF (0 a =10 V).

Programar P0254 = 13.
Ajustar S1.2 = OFF (4 a 20 mA, 0 a 20 mA).

Programar P0241 = 4.
Ajustar S3.1 = OFF (0 a 10 V) y programar

(c) AO1-B, AI3
P0243 = 00 2.

PTC

Programar P0241 = 4.
Ajustar S3.1 = OFF (0 a 10 V)
y programar P0243 = 0 o 2.

(d) AO2-B, Al3

PTC

Figura 17.1 - (a) a (d) - Ejemplos de conexiones del PTC

CFW-11 ] 17-3




Fallas y Alarmas

17.3 PROTECCIONES [45]

Los pardmetros relacionados a las protecciones del motor y del convertidor de frecuencia se encuentran en ese grupo.

P0030 - Temperatura del IGBT en el Brazo U
P0031 - Temperatura del IGBT en el Brazo V
P0032 - Temperatura del IGBT en el Brazo W

P0033 - Temperatura del Rectificador

P0034 - Temperatura del Aire Interno

Rango de -20,0 a 150,0 °C Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |

Descripcién:

Estos pardmetros presentan, en grados centigrados, las temperaturas del disipador en los brazos U, V y W (PO030,
PO031 y P0032), del rectificador (PO033) y también del aire interno (P0034).

Son Utiles para monitorear la temperatura en los principales puntos del convertidor de frecuencia en un eventual
sobrecalentamiento del mismo.

P0156 - Corriente de Sobrecarga del Motor a la 100 % Velocidad Nominal
P0157 - Corriente de Sobrecarga del Motor a 50 % de la Velocidad Nominal

P0158 - Corriente de Sobrecarga del Motor a 5 % de la Velocidad Nominal

Rango de 0,Tal,bxl_ » Padrén: PO156 = 1,05x |

Valores: PO157 = 0,9x1 o
PO158 = 0,65x 1 o

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |

Descripcién:

Estos parametros son utilizados para la proteccién de sobrecarga del motor (Ixt — FO72).
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La corriente de sobrecarga del motor es el valor de corriente (P0156, PO157 y PO158) a partir del cual, el
convertidor de frecuencia comprenderd que el motor estd operando en sobrecarga.

Cuanto mayor es la diferencia entre la corriente del motor y la corriente de sobrecarga, mas répida serd la
actuacién de la falla FO72.

Cuando P0202 = 6 o 7 (Control Vectorial Sensorless o Control Vectorial con Encoder, tanto para el motor PM) y
P0406 = 0 (Motor autoventilado), los pardmetros PO156, PO157 y PO158 deben ser ajustados en un valor 5 %
arriba de la corriente nominal del motor utilizado (PO401).

Los parédmetros PO156, PO157 y PO158 serdn autométicamente ajustados cuando PO401 (Corriente Nominal del
Motor), PO406 (Tipo de Ventilacién del Motor) o PO298 (Aplicacién del convertidor) sean programados durante la
rutina de “Start-up Orientado” (consulte la descripcién de este pardmetro en la Seccién 11.7 DATOS DEL MOTOR
[43] en la pagina 11-10.

La corriente de sobrecarga es dada en funcién de la velocidad que esta siendo aplicada al motor, de acuerdo
con la curva de sobrecarga. Los pardmetros PO156, PO157 y PO158 son los tres puntos para formar la curva de
sobrecarga del motor, conforme presentado en la Figura 17.2 en la pagina 17-5.

% P0O401
110
105
100
98

90

65

05 50 100 % Velocidad Nominal

—-—-—- Curva para motor con ventilacién independiente

Curva para motor autoventilado

Figura 17.2 - Niveles de protecciones de sobrecarga

Como el ajuste de la curva de corriente de sobrecarga, es posible programar un valor de sobrecarga que cambia de cuerdo
con la velocidad de operacién del motor (padrén de fabrica), mejorando la proteccién para motores autoventilados, o
un nivel constante de sobrecarga para cualquier velocidad aplicada al motor (motores con ventilacién independiente).

Esta curva es automdticamente ajustada cuando PO406 (Tipo de Ventilacién del Motor) es programado durante la

rutina de “Start-up Orientado” (consulte la descripcién de este pardmetro en la Seccién 11.7 DATOS DEL MOTOR
[43] en la pagina 11-10).
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P0159 - Clase Térmica del Motor

Rango de 0 = Clase 5 Padrén: 1
Valores: 1 = Clase 10

2 = Clase 15

3 = Clase 20

4 = Clase 25

5 = Clase 30

6 = Clase 35

7 = Clase 40

8 = Clase 45
Propiedades: CFG, V/f, WW y Vectorial
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |
Descripcion:

Estos pardmetros definen la clase térmica del motor, y de eso depende el tiempo correcto para actuacién de la falla de
proteccién de sobrecarga (FO72). Cuanto mayor la clase de proteccién, mayor serd el tiempo para actuacion de la falla.

jATENCION!
Elegir incorrectamente la clase de proteccién térmica puede ocasionar la quema del motor.

Los datos necesarios para elegir la clase térmica son los siguientes:

- Corriente nominal del motor (I ).

- Corriente de rotor bloqueado (I ).

- Tiempo de rotor blogqueado (T,,)*.

- Factor de servicio (FS).

* Obs.: Deberd ser verificado si el tiempo de rotor bloqueado es dado para el motor a caliente o a frio, para que
sean utilizadas las curvas de las clases térmicas correspondientes.

De pose de estos valores, se debe calcular el tiempo y la corriente de sobrecarga del motor, dado por las siguientes
relaciones:

/
Corriente Sobrecarga =——-2— x 100 (%)
| xFS

Tiempo Sobrecarga = T, (s)

Esas ecuaciones suministran las condiciones para la actuacién del error, o sea, el motor no podré trabajar con un
tiempo de actuacién de falla mayor que ese, pues ocurrird el riesgo de quemar. Por eso, se debe elegir una clase
térmica inmediatamente menor, de modo a garantizar la proteccién del motor.

Eiemplo: Para un motor con las siguientes caracteristicas,
| =10,8A
Tes = 4 s (tiempo de rotor bloqueado con motor a caliente)

/1, =78=1=78x108A=842A
FS=1,15
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se tiene,

/ 84,2
P = x 100 = 678 %
| x FS 10,8 x 1,15

Corriente Sobrecarga =

Tiempo Sobrecarga = T, =4 s

Hecho eso, basta relacionar los valores calculados en el grafico de sobrecarga del motor (Figura 17.3 en la pagina
17-8 (a) o (b)), y seleccionar la curva de clase térmica inmediatamente abajo del punto encontrado.

Tiempo de Sobrecarga

100000
10000
1000
\\
I\
100 \\\\
\
AN
\
10 NS ——
Clase 35
Close 3
Clase 20
Clase 15
Clase 10
T Clase 5
1 T T T T T T T T Corriente x In para ES. = 1.00
0 i] i2 i 3 4; 5; 6! ‘7 '8 9 10

| | i Corriente x In para FS. = 1.15
Ix  2x  3x 4x  5x  6x 7x  8x 9x 10x

(a) Curvas de sobrecarga con el motor a frio para cargas del tipo HD y ND

Tiempo de Sobrecarga
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100000
10000
1000
100 iR
1\
X
\
\
\
10 \
Clase 4
lose i
Clase 25
. Clase 20
Clase 15
1 \ \\ Clase 10
Clase 5
0.1 . . . . . . . . . . Corriente x In para ES. = 1.00
0 i] i2i3i 4; 5; éi i7 i8 i9 10
' ]'x 2'x 3'x 4'x 5'x 6'x 7'x 8'x 9'x 1(')x i Corriente x In para ES. = 1.15

(b) Curvas de sobrecarga con el motor a caliente para cargas del tipo HD y ND

Figura 17.3 - Curvas de sobrecarga con el motor

Para el ejemplo anterior, relacionando el valor de 678 % (eje x) de la Corriente de Sobrecarga con los 4 segundos
(eje y) del Tiempo de Sobrecarga en la grafica de la Figura 17.2 en la pagina 17-5 (b) (motor a caliente), la
clase térmica a ser seleccionada serd la clase 15 (t15).
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P0340 - Tiempo AutoReset

Rango de 0a 3600s Padrén: Os
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HML: |—| 45 Protecciones |

Descripcién:

Cuando ocurre una falla (excepto FO67 — Cable Inv. Encoder/Motor y FO99 — Offset Cor. Invdlido), el convertidor
de frecuencia podré provocar un reset automdticamente, luego de transcurrido el tiempo suministrado por P0340.

ﬁ: iNOTA!
Las fallas FO51, FO78 y FO156 permiten el Reset condicionado, o sea, el Reset solamente ocurrird si

la temperatura vuelve al rango normal de operacién.

Después de realizado el Autoreset, si la misma falla vuelve a ocurrir por tres veces consecutivas, la funcién del
Autoreset serd inhibida. Una falla es considerada reincidente si esta misma falla vuelve a ocurrir hasta 30 segundos
luego de ser ejecutado el Autoreset.

Por lo tanto, si una falla ocurrir cuatro veces consecutivas, el convertidor de frecuencia permanecerd deshabilitado
(deshabilita general) y la falla continuard siendo sefializada.

Si P0340 < 2, no ocurrird Autoreset.
Cuando la funcién Fire Mode estd activada, este pardmetro define el tiempo para el reset automdtico de la falla

del relé de parada de seguridad (FO160). Incluso con el valor de P0340 definido como cero, el reset automdtico es
definido como 1 segundo.

P0341 - Compensacién de la Tensién de Salida en V/f

Rango de 0 = Inactiva Padrén: 0
Valores: 1 = Activa

Propiedades: CFG y V/t

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |_| 23 Control V/f |

Descripcién:

Este pardmetro activa la compensacién de la tensién de salida para el control escalar, para casos donde el
convertidor estd con alimentacién por encima del valor nominal. Garantiza que el motor sea alimentado con el
valor nominal de tensién.

Ej.: P0296 = 380V, P0O400 = 380 V y tensién de alimentacién del convertidor en 380V + 15 % = 437 V. En este
caso, con la compensacién activa (P0341 = 1) y para operacién del convertidor en 60 Hz (o velocidad sincrona), el
valor de tensién aplicado al motor es 380 V. En caso de que la compensacién no esté activa (P0341 = 0) el valor de
tensién aplicada al motor seré 437 V.

7 iNOTA!
La compensacién de la tensién de salida (P0341) estard siempre activa en caso de que la funcién

ahorro de energia esté habilitada.

CFW-11 ] 17-9




Fallas y Alarmas

P0342 - Configuracién de la Deteccién de Corriente Desbalanceada en el Motor

Rango de 0 = Inactiva Padrén: 0O
Valores: 1 = Activa

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |

Descripcién:

Este pardmetro habilita el detector de corriente desbalanceada en el Motor, que serd responsable por general la
falla FO76.

Esta funcién estard liberada para actuar cuando las condiciones abajo fueren satisfechas simultdneamente por
mds de 2 segundos:

1. P0342 = Activa.

2. Convertidor habilitado.

3. Referencia de velocidad arriba de 3 %.

4. /lu-Ivlo|lu-Iw|o|lv-Iw|>0.125x PO401.

P0343 - Configuracién de la Detecciéon de Falta a Tierra

Rango de 0 = Inactiva Padrén: 1
Valores: 1 = Activa

Propiedades: CFG

Grupos de |01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |45 Protecciones |

Descripcién:

Ese pardmetro habilita el Detector de Falta a Tierra, se serd responsable por la generacién de la falla FO74 (Falta a Tierra).

Asi, caso deseado, es posible inhibir la ocurrencia de la fallo de Falta a Tierra (FO74) procediendo
PO343 = Inactiva.
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P0348 - Configuracion de la Proteccién de Sobrecarga del Motor

Rango de 0 = Inactiva Padrén: 1
Valores: 1 = Falla/Alarma
2 = Falla
3 = Alarma
Propiedades: CFG
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS
Acceso via HMI: ]

45 Protecciones

Descripcién:

Ese parametro permite que si configure el nivel de proteccién deseado para la funcién de sobrecarga del motor.
Consulte la tabla abajo para detalles de la actuacién de cada una de las opciones disponibles.

Tabla 17.2 - Acciones para las opciones del pardmetro P0348

P0348 Accién
La proteccién de sobrecarga esta deshabilitada. No serd generada fallas o alarmas para la operacién del
motor en la condicién de sobrecarga

0 = Inactiva

El convertidor de frecuencia exhibird un alarma (A046) cuando la sobrecarga en el motor alcanzar el nivel
1 = Falla / Alarma programado en P0349, y generard una falla (FO72) cuando la sobrecarga en el motor alcanzar el valor de
actuacién de la proteccién de sobrecarga. Una vez generada la falla, el convertidor seré deshabilitado

Serd generada solamente la falla (FO72), cuando la sobrecarga en el motor alcanzar el nivel de actuacién de

2 = Fall : o
ara la proteccién de sobrecarga y el convertidor seré deshabilitado

Serd generado solo el alarma (A046) cuando la sobrecarga en el motor alcanzar el valor programado en

S = A P0349 y el convertidor continuard operando

El nivel de actuacién de la proteccién de sobrecarga es calculado internamente por el CFW-11, a través de la
corriente en el motor, de su clase térmica y del factor de servicio. Consulte PO159 en esta Seccién.

P0349 - Nivel para Alarma de Sobrecarga del Motor

Rango de 70a 100 % Padrén: 85 %
Valores:

Propiedades: CFG

Grupos de |01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |45 Protecciones |

Descripcién:

Ese parametro define el nivel para la actuacién del alarma de la proteccién de sobrecarga del motor (A046), es
expreso en porcentual del valor limite del integrador de Sobrecarga. 17

Solamente serd efectivo cuando P0348 es programado en 1 (Falla/Alarma) o 3 (Alarma).
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P0350 - Configuracion de la Proteccién de Sobrecarga del Convertidor de Frecuencia (IGBTs)

Rango de 0 = Falla activa, con reduccién de la frecuencia de conmutacion Padrén: 1
Valores: 1 = Falla y alarma activas, con reduccién de la frecuencia de conmutacion

2 = Falla activa, sin reduccién de la frecuencia de conmutacion

3 = Falla y alarma activa, sin reduccién de la frecuencia de conmutacién

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |
Descripcion:

La funcién de proteccién de sobrecarga del convertidor, opera de modo independiente de la proteccién de
sobrecarga del motor, y tiene el objetivo de proteger los IGBTs y el rectificador en el caso de sobrecarga, evitando
que ocurran dafios debido a sobretemperatura en las junciones de estos.

Asi, el pardametro PO350 permite configurar el nivel de proteccién deseada para esa funcién, inclusive con la
reduccién automdtica de la frecuencia de conmutacién, para intentar evitar la ocurrencia de falla. La Tabla 17.3
en la pagina 17-12 que sigue describe cada una de las opciones disponibles.

Tabla 17.3 - Acciones para las opciones del pardmetro P0350

P0350 Accién
0 Habilita FO48 — Sobrecarga en los IGBTs. Para evitar la ocurrencia de la falla, la frecuencia de conmutacién es
reducida automdticamente para 2,5 kHzt"
1 Habilita la falla FO48 y alarma A047 — Carga alta en los IGBTs. Para evitar la ocurrencia de falla, la frecuencia de
conmutacién es reducida automdéticamente para 2,5 kHz"
2 Habilita FO48. Sin reduccién de la frecuencia de conmutacién
3 Habilita el alarma A047 y falla FO48. Sin reduccién de la frecuencia de conmutacién

(*) Reduce la frecuencia de conmutacién cuando:
- La corriente de salida ultrapasar 1,5x1 . (1,1 x1 ), 0
- La temperatura de la carcaza del IGBT se encuentra a menos de 10 °C de su temperatura méxima; y

-P0297 = 2 (5 kHz).
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P0351 - Proteccion de Sobretemperatura del Motor

Rango de 0 = Inactiva Padrén: 1
Valores: 1 = Falla / Alarma
2 = Falla
3 = Alarma
Propiedades: CFG
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |
Descripcién:

Ese pardmetro tiene utilidad cuando el motor es equipado con sensor de temperatura del tipo PTC, permitiendo
la configuracién del nivel de proteccién deseada para la funcién de sobretemperatura del motor. En la Tabla 17.4

en la pagina 17-13 estdn los detalles de la actuacién de las opciones disponibles. Consulte la Seccién 17.2 PRO-
TECCION DE SOBRETEMPERATURA DEL MOTOR en la pagina 17-2.

Tabla 17.4 - Acciones para las opciones del pardmetro P0351
P0351 Accién

La proteccién de sobretemperatura estd deshabilitada. No serdn generadas fallas o alarmas para la operaci-

0 = Inactiva , L
6n del motor en la condicién de sobretemperatura

El convertidor exhibird un alarma (A110) y generard una falla (FO78) cuando el motor alcanzar los valores de

1 = Falla / Alarma i . . -
/ actuacién de la proteccién de sobretemperatura. Una vez generada la falla, el convertidor serd deshabilitado.

Serd generado solo la falla (FO78) cuando el motor alcanzar el nivel de actuacién de la

2 = Falla . ) . .
proteccién de sobretemperatura, y el convertidor serd deshabilitado

Serd generado solo el alarma (A110) cuando el motor alcanzar el valor de actuacién de la proteccién, vy el

3 = Alarma ; . ,
convertidor continuard operando
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P0352 - Configuracion del Control de los Ventiladores

Rango de 0O = Ventilador del disipador y ventilador interno apagados Padrén: 2
Valores: 1 = Ventilador del disipador y ventilador interno encendido
2 = Ventilador del disipador y ventilador infemo controlados por software
3 = Ventilador del disipador controlado por software, ventilador interno apagado
4 = Ventilador del disipador controlado por software, ventilador interno encendido
5 = Ventilador del disipador encendido, ventilador intero apagado
6 = Ventilador del disipador encendido, ventilador intermo controlador por software
7 = Ventilador del disipador apagado, ventilador inferno encendido
8 = Ventilador del disipador apagado, ventilador interno controlado por software
9 = Ventilador del disipador y el ventilador infemo son controlados por software (*)
10 = Ventilador del disipador es controlado por software, el ventilador interno es apagado (*
11 = Ventilador del disipador es controlado por software, el ventilador inferno es encendido (*
12 = Ventilador del disipador es encendido, el ventilador interno es controlado por software (¥
13 = Ventilador del disipador es apagado, el ventilador inferno es controlado por software (*

Propiedades: CFG

=z . =

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |
Descripcién:

El CFW-11 es equipado con dos ventiladores: un ventilador interno y un ventilador en el disipador, y el
accionamiento de los dos serd controlado via software por el programa del convertidor de frecuencia.

Las opciones disponibles para el ajuste de este pardmetro son las siguientes:

Tabla 17.5 - Opciones del pardmetro P0352
P0352 Accién

0 = VD-OFF VI-OFF Venﬂlodor Fiel diypodor‘esto siempre encendido
Ventilador interno esta siempre apagado

] = VD-ON, VI-ON Venf{lcxdor fiel d|5|padorves’r0 siempre e'ncendldo
Ventilador interno esta siempre encendido

2 = VD-CT, VI-CT Venfflodor f:lel disipador es controlado por software
Ventilador interno es controlado por software

3 = VD-CT, VI-OFF Venf{lodor fiel d|5|pgdor es controlado por software
Ventilador interno siempre apagado

4 = VD-CT, VI-ON Venfflodor Fiel d|5|pador.es conTrolodor'por software
Ventilador interno esta siempre encendido

5 — VD-ON, VI-OFF Venfilcdor fiel dISIpCIClOI"eSTG siempre encendido
Ventilador interno esta siempre apagado

6 = VD-ON, VI-CT Venfflcxdor f:lel disipador esta siempre encendido
Ventilador interno es controlado por software

7 = VD-OFF VI-ON Venfflodor f:lel d|5|podor.es’ro siempre qpogodo
Ventilador interno esta siempre encendido

8 = VD-OFF VI-CT Ven‘rflodor Fiel disipador esta siempre apagado
Ventilador interno es controlado por software

. « | Ventilador del disipador es controlado por software
¥ = VDL, VHCT Ventilador interno es controlado por software (*)

10 = VD-CT, VI-OFF * Ven’r?lodor Flel disipgdor es con’rrolcd(i por software
Ventilador interno siempre apagado (*)

11 = VD-CT, VI-ON * Venfflodor del d|5|pador.es conTrolodor}por*sothcre
Ventilador interno esta siempre encendido(*)

12 = VD-ON, VI-CT * Venfflodor fjel disipador esta siempre encend|d*o
Ventilador interno es controlado por software (*)

13 = VD-OFF VI.CT * Ven’rﬁlodor Fiel disipador esta siempre apagodo*
Ventilador interno es controlado por software (*)

(*) Los ventiladores no permanecen encendidos durante 1 minuto tras el Power-on o luego del reset de falla.

Fue afiadido un delay de quince segundos para arrancar (apagar) el ventilador tras haber sido apagado (arrancado).
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P0353 - Configuracion Protecciéon de Sobretemperatura en los IGBTs y en el Aire Interno

Rango de 0 = IGBTs: falla y alarma, Aire interno: falla y alarma Padrén: O
Valores: 1 = IGBTs: falla y alarma, Aire interno: falla

2 = IGBTs: falla, Aire interno: falla y alarma

3 = IGBTs: falla, Aire interno: falla

4 = |GBTs: falla y alarma, Aire interno: falla y alarma (¥)

5 = IGBTs: falla y alarma, Aire interno: falla (*)

6 = IGBTs: falla, Aire interno: falla y alarma (*)

7 = IGBTs: falla, Aire interno: falla (*)

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |
Descripcién:

La proteccién de sobretemperatura es hecha a través de la medida de la temperatura en los sensores NTCs de los
IGBTs y del aire interno en la tarjeta de potencia, pudendo generar alarmas y fallas.

Para configurar la proteccién deseada, ajuste PO353 de acuerdo con la tabla abajo.

Tabla 17.6 - Opciones del parémetro P0353

P0353 Accién
Habilita falla (FO51) — Sobretemperatura en los IGBTs y alarma (AO50) — Temperatura IGBTs alta
0 = D-F/A, AR-F/A Habilita falla (F153) — Sobretemperatura aire interno y alarma (A152) — Temperatura aire interno

Habilita alarma de sobretemperatura en el rectificador (AO10)

Habilita falla (FO51) y alarma (A050) para temperatura en los IGBTs

1 = D-F/A, AR-F Habilita solamente falla (F153) para sobretemperatura en el aire interno
Habilita alarma de sobretemperatura en el rectificador (A010)

Habilita solamente falla (FO51) para sobretemperatura en los IGBTs

2 = DR ARF/A Habilita falla (F153) y alarma (A152) para sobretemperatura en el aire interno

Habilita solamente falla (FO51) para sobretemperatura en los IGBTs

Habilita solamente falla (F153) para sobretemperatura en el aire interno

Habilita falla (FO51) — Sobretemperatura en los IGBTs y alarma (A050) — Temperatura IGBTs alta
4 = D-F/A, Aire-F/A * Habilita falla (F153) — Sobretemperatura aire interno y alarma (A152) — Temperatura aire interno
Habilita alarma de sobretemperatura en el rectificador (AO10) (*)

Habilita falla (FO51) y alarma (A050) para temperatura en los IGBTs

5 = D-F/A, Aire-F * Habilita solamente falla (F153) para sobretemperatura en el aire interno

Habilita alarma de sobretemperatura en el rectificador (AO10) (*)

3 = D-F, AR-F

Habilita solamente falla (FO51) para sobretemperatura en los IGBTs

6 = D-F A-F/A Habilita falla (F153) y alarma (A152) para sobretemperatura en el aire interno (*)
7 — D-F Aire.F * Habilita solamente falla (FO51) para sobretemperatura en los IGBTs
- are Habilita solamente falla (F153) para sobretemperatura en el aire interno (*)

(*) Deshabilita alarma (A155) y falla (F156).
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P0354 - Configuracion de Proteccion del Ventilador del Disipador

Rango de 0 = Alarma Padrén: 1
Valores: 1 = Falla

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |

Descripcion:

Este pardmetro permite establecer si una falla o una alarma deben tener lugar cuando el ventilador del radiador
alcanza una cuarta parte de la velocidad nominal. Si se establece en 1, la falla F179 se produce, y el inversor se
deshabilitard. Si se establece en 0, la alarma A178 se produce, y el inversor no se deshabilitard.

Tabla 17.7 - Acciones para las opciones del pardmetro P0354

P0354 Accién
0 = Alarma La proteccién de la velocidad del ventilador del disipador esta deshabilitada

1 = Falla Habilita falla (F179). El convertidor serd deshabilitado ocurriendo la falla
P0355 - Configuraciéon de la Falla F185
Rango de 0 = Inactiva Padrén: 1
Valores: 1 = Activa
Propiedades: CFG
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |
Descripcioén:

Este pardmetro permite deshabilitar la actuaciéon de la falla F185 — Falla en el contactor de precarga.

Si P0355 = 0, la Falla en el contactor de precarga permanecerd desactivada. No serd generada la falla F185. En
los modelos de la Mecdnica E alimentados en tensién continua (Vcc) se debe ajustar P0355 = 0.

P0356 — Compensaciéon del Tiempo Muerto

Rango de 0 = Inactiva Padrén: 1
Valores: 1 = Activa

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |

Descripcion:
Este pardmetro debe ser mantenido siempre en 1 (Activa). Solamente en casos especiales de mantenimiento utilice
el valor O (Inactiva).
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P0357 - Tiempo de Falta de Fase de la Red

Rango de 0aé0s Padrén: 3s
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |

Descripcién:

Configura el tiempo para indicacién de falta de fase de la red (FO06).

Si P0357 = 0, la funcién se queda deshabilitada.

4 M\

gﬁb iNOTA!
La funcién de Falta de Fase serd automdticamente deshabilitada cuando sea detectado alguno de
los modelos: CFW11 0010 S 2024, CFW11 0006 S 2024FA o CFW11 0007 S 2024 FA.

Si el convertidor es alimentado por red monofésica es necesario ajustar P0357 = 0 para deshabilitar

la falla FOO6.

N\ J
P0358 - Configuracién de la Falla de Encoder

Rango de 0 = Inactivas Padrén: 3

Valores: 1 = FO67 activa

2 = FO65, FO66 activas
3 = Todas activas

Propiedades: CFG y Encoder

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |
Descripcién:

Este pardmetro permite deshabilitar individualmente la deteccién por software de las fallas: a) FO67 — Cableado In-
vertido Encoder/Motor, ejecutada cuando la rutina de Autoajuste estd inactiva (P0408 = 0) y b) FO065, FO66 — Falla
Senales Encoder (SW). El pardmetro PO358 es utilizado en el modo de control vectorial con encoder (P0202 = 4).

La verificacién por software de las fallas FO65, FO66 y FO67 quedard deshabilitada cuando PO358 = 0. Durante
el autoajuste (P0408 >1), la falla FO67 estard siempre activa, independientemente del ajuste de P0358.

& iNOTA!
La falla FO67 estard siempre inactiva cuando PO202 es ajustado en 6 (Motor PM con encoder), sin
importar si P0358 estd ajustado en 1 0 3.
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P0359 - Estabilizacidon de la Corriente del Motor

Rango de 0 = Inactiva Padrén: O
Valores: 1 = Activa

Propiedades: V/fy VYW

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |

Descripcién:

El pardmetro PO359 permite habilitar la funcién de estabilizacién de la corriente del motor.

Esa funcién elimina las oscilaciones en las corrientes del motor, provocadas cuando el motor actia en bajas
rotaciones y con poca carga.

P0360 - Configuracién de Desequilibrio de Temperatura

Rango de 0 = Falla / Alarma Padrén: 0O
Valores: 1 = Falla

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |

Descripcién:

Este pardmetro permite escoger entre mostrar, o no, la alarma de desequilibrio de temperatura de los médulos de potencia.
Si es definido como 1, solamente ocurrird la falla F062.

Esta falla es mostrada en 3 condiciones:

- Si la temperatura entre médulos IGBTs de la misma fase (U, Vy W) es mayor a 15 °C.

- Si la diferencia entre médulos IGBTs de fases diferentes (Uy V, U y W, Vy W) es mayor a 20 °C.

- Si la diferencia entre médulos rectificadores de fases diferentes (Ry S, Ry T, Sy T) es mayor a 20 °C.

Si es definido como 0, ademds de la falla FO62, también serd mostrada la alarma A417.

La alarme serd mostrada en 3 condiciones :

- Si la temperatura entre médulos IGBTs de la misma fase (U, Vy W) es mayor a 10 °C.

- Si la diferencia entre médulos IGBTs de fases diferentes (Uy V, U y W, Vy W) es mayor a 10 °C.
- Si la diferencia entre médulos rectificadores de fases diferentes (Ry S, Ry T, Sy T) es mayor a 10 °C.
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P0362 - Tiempo Falla Parada Motor

Rango de 0a999s Padrén: 20s
Valores:

Propiedades: V/f, VWW, Vectorial y PM

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS | o |01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 20 Rampas | |—| 40 Protecciones |
Descripcién:

Este pardmetro define el tiempo para generar la falla FO28 en el comando de parada del motor. El convertidor
indicard FO28 si el tiempo de parada del motor excede la suma del valor programado en las rampas de
desaceleracion (P101/P103) y el tiempo programado en P0362.

Para deshabilitar la falla FO28, ajustar P0362 = 0.

P0461 - Temporizacién F169

Rango de 0aé0s Padrén:  Os
Valores:

Propiedades: CFG, WWW/PM

Grupos de | 01 GRUPOS DE PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |

Descripcién:

Este pardmetro define la temporizacién para actuacién de la falla F169.
La falla F169 podré ocurrir solamente cuando se utilice el control VWW PM, y la condicién de falla es que el valor
de la tensién estimada (PO007) aplicado en los terminales del motor sea menor que determinado nivel de la ten-

sién esperada, basado en la referencia de velocidad.

La verificacién de la falla F169 serd deshabilitada cuando ese pardmetro sea ajustado en O s.

P0678 - Verifica Sentido de Giro Encoder

Rango de 0 a 200 rpm Padrén: O rpm
Valores:

Propiedades: CFG, PM con encoder

Grupos de | 01 GRUPOS DE PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |

Descripcién:

Este pardmetro define la velocidad en que serd verificado si el sentido de giro del eje del motor estd coherente con
el sentido de giro de referencia.

La verificacién del sentido de giro del eje del motor serd realizada solamente cuando esté siendo utilizado el control

PM con encoder (P0202=46).

En caso de que el sentido de giro del eje del motor sea diferente del sentido de giro de referencia ocurriré falla
(F167).

Cuando este ajustado para O rpm no serd realizado la verificacién del sentido de giro del eje do motor.
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PO800 - Temper. U-B1/IGBT U1
PO801 - Temper. V-B1/IGBT V1
P0802 - Temper. W-B1/IGBT W1
P0803 - Temper. U-B2/IGBT U2

P0804 - Temper. V-B2/IGBT V2

PO805 - Temper. W-B2/I1GBT W2

Rango de -20,0°C a 150,0 °C Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS | o |09 PARAMETROS LECTURA
Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |

Descripcion:
Estos pardmetros de lectura indican, en grados Celsius (°C), la temperatura interna de los IGBTs de cada fase. En el caso
de lo tamafo H, son mostradas para cada médulo IGBT.

La resolucién de la indicacién es de 0,1 °C.
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17.4 PROTECCION DE SOBRETEMPERATURA DEL MOTOR USANDO MODULO IOE-01,
IOE-02 O IOE-03

Para cada tipo de sensor de temperatura: PTC, PT100 o KTY84, existe un Médulo opcional asociado: IOE-
01, IOE-02 o IOE-03, respectivamente.

P0374 - Configuracién de Fallo / Alarma de Temperatura del Sensor 1

P0377 - Configuracion de Fallo / Alarma de Temperatura del Sensor 2
P0380 - Configuracion de Fallo / Alarma de Temperatura del Sensor 3

P0383 - Configuracion de Fallo / Alarma de Temperatura del Sensor 4
P0386 - Configuracion de Fallo / Alarma de Temperatura del Sensor 5

Rango de O=Inactiva Padrén: 1
Valores: 1=Fallo Temperatura / Alarma Temperatura / Alarma Cable

2=Fallo Temperatura / Alarma Cable

3=Alarma Temperatura / Alarma Cable

4=Fallo Temperatura / Alarma Temperatura

5=Fallo Temperatura

6=Alarma Temperatura

7=Alarma Cable

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |
Descripcién:

Estos pardmetros permiten configurar el tipo de accién deseada: fallo de temperatura, alarma de temperatura o
alarma de cable partido. El cable partido que conecta el sensor al Médulo IOE-Ox podrd provocar cualquier una
de estas acciones, dependerd de la opcién seleccionada.

La Tabla 17.8 en la pagina 17-21 detallada la actuacién de cada opcién disponible.

Estos pardmetros serdn visualizados en la HMI solo cuando el Médulo opcional IOE-0T1, IOE-02 o IOE-03 se
encuentra conectado en el slot 1(conector XC41). Consulte la Figura 3.1 en la pagina 3-2.

Tabla 17.8 - Opciones disponibles en los pardmetros P0374/P0377/P0380/P0383/P0386
P0374/P0377/P0380/P0383/P0386 Accién
0 = Inactiva La protecciéon de temperatura estd deshabilitada. No serdn generados fallos o alarmas.

El convertidor de frecuencia generard fallo (F186/F187/F188/F189/F190) ), o exhibird
alarma de temperatura (A191/A192/A193/A194/A195) o alarma de cable partido
(A196/A197/A198/A199/A200).

El convertidor de frecuencia generard fallo (F186/F187/F188/F189/F190) ) o exhibira
alarma de cable partido (A196/A197/A198/A199/A200).

El convertidor de frecuencia exhibird alarma (A191/A192/A193/A194/A195) o alarma de
cable partido (A196/A197/A198/A199/A200).

El convertidor de frecuencia generard fallo (F186/F187/F188/F189/F190) ) o exhibird
alarma de temperatura (A191/A192/A193/A194/A195).

1=Fallo Temperatura / Alarma Temperatura
/ Alarma Cable

2=Fallo Temperatura / Alarma Cable

3=Alarma Temperatura / Alarma Cable

4=Fallo Temperatura / Alarma Temperatura

5=Fallo Temperatura El convertidor de frecuencia generard fallo (F186/F187/F188/F189/F190). ©
6=Alarma Temperatura El convertidor de frecuencia exhibird alarma (A191/A192/A193/A194/A195).
7= Alarma Cable El convertidor de frecuencia exhibird alarma de cable partido (A196/A197/A198/A199/A200).

(*) Una vez generada el fallo, el convertidor de frecuencia serd deshabilitado.
La actuacién del Alarma de Temperatura o Alarma de Cable Partido afectard solo la HMI. El estado del convertidor de frecuencia (PO006) no
serd alterado.
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17.4.1 Sensor de Temperatura Tipo PTC

Los pardmetros que siguen serdn presentados en la HMI cuando el Médulo IOE-01 se encuentra conectado
en el slot 1 (conector XC41). Consulte a Figura 3.1 en la pagina 3-2.

P0373 - Tipo de Sensor PTC 1
P0376 - Tipo de Sensor PTC 2
P0379 - Tipo de Sensor PTC 3

P0382 - Tipo de Sensor PTC 4

P0385 - Tipo de Sensor PTC 5

Rango de 0 = PTC Simples Padrén: 1
Valores: 1 = PTC Triplo

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |

Descripcion:

Estos pardmetros permiten elegir el tipo de sensor PTC a ser utilizado: simples o triplo.

17.4.2 Sensor de Temperatura Tipo PT100 o KTY84

Los parédmetros descriptos en esta seccién serdn presentados en la HMI cuando el Médulo opcional IOE-02
o IOE-03 se encontrar conectado en el slot 1 (conector XC41). Consulte la Figura 3.1 en la pagina 3-2.

P0375 - Ajuste de la Temperatura de Fallo / Alarma del Sensor 1
P0378 - Ajuste de la Temperatura de Fallo / Alarma del Sensor 2
P0381 - Ajuste de la Temperatura de Fallo / Alarma del Sensor 3

P0384 - Ajuste de la Temperatura de Fallo / Alarma del Sensor 4

P0387 - Ajuste de la Temperatura de Fallo / Alarma del Sensor 5

Rango de -20 a 200 °C Padrén: 130 °C
Valores:

Propiedades: -

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |

Descripcion:

Estos pardmetros permiten ajustar la temperatura en la cual ocurrird el fallo / alarma de temperatura en cada sensor.
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Descripcién:

Estos pardmetros sefializan, en grados Celsius, la temperatura de los sensores PT100 o KTY84.

P0393 - Mayor Temperatura de los Sensores

Rango de -20 a 200 °C Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |

Descripcién:

Este pardmetro sefaliza, en grados Celsius, la mayor temperatura de los sensores PT100 o KTY84 en uso.

iNOTA!

@ Cuando algin pardmetro de configuracién de Fallo / Alarma de temperatura: P0374, P0O377, PO380, PO383
y/o PO386, se encuentra programado con la opcién “inactiva”, el respectivo pardmetro de lectura PO388,
P0389, P0390, PO391 y/o PO392 sefaliza “0” (cero), dejando de presentar la real temperatura del sensor.
Estas sefializaciones no influenciardn en el tratamiento de la indicacién del pardmetro PO393.
Cuando todos los pardmetros de lectura sefializaren “0” (cero), P0393 también indicard “0” (cero).

En la Tabla 17.9 en la pagina 17-24 son presentados los niveles de actuacién de los fallos o alarmas y del nivel que
permite su reset.
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P0394 - Temperatura Alarma Cable Roto

Rango de
Valores:

Propiedades:

Grupos de
Acceso via HMI:

Descripcién:

-20 a 200 °C

| 01 GRUPOS PARAMETROS |

|—| 45 Protecciones |

Padrén: -20 °C

Este pardmetro detecta el rompimiento de cable del sensor (SENT a SEN5 del conector XC12) de PT100 (IOE-02)
o KTY84 (IOE-03) a través del valor de temperatura ajustado en P0394. Si el valor de la temperatura indicada
en los pardmetros P0O388 a P0392 es menor que el valor ajustado en P0394, ocurre la alarma de cable roto del

respectivo sensor (AT

El valor esténdar P0394 = -20° corresponde a funcionalidad deshabilitada.

96 a A200) tras 5 minutos con el convertidor en estado Run.

Tabla 17.9 - Niveles de actuacion de los Fallos y Alarmas

Cédigo Descripcion Actuaciéon Reset
P0O373 = 0: R, > 1.3kQ P0373 = 0: R, <5SOQ
F186 | Fallo de temperatura en el sensor 1 PO373 = 1: R o> 4kQ P0373 = ] R e < 1.65 kQ
PT100y KTY84: P0O388 > P0375 PT100 y KTY84: P0388 < (P0375 -15°C)
P0376 = 0: R, > 1.3kQ P0376 = 0: R, < 550 Q
F187 | Fallo de temperatura en el sensor 2 P0376 = 1: R, > 4 kQ PO376 = 1: R < 1.65 kQ
PT100 y KTY84: PO389 > P0O378 PT100 y KTY84 P0389 < (P0378 -15 °C)
P0379 = 0: R, > 1.3kQ P0379 = 0: R, < 550 Q
F188 | Fallo de temperatura en el sensor 3 P0379 = 1: R, > 4 kQ P0379 = 1: R, < 1.65 kQ
PT100 y KTY84: PO390 > P0O381 PT100 y KTY84: PO390 < (PO381 -15 °C)
P0382 = 0: R,,. > 1.3kQ P0382 = 0: R,,. < 550 Q
F189 | Fallo de temperatura en el sensor 4 P0382 = 1: R, . > 4 kQ P0382 = 1: R, < 1.65 kQ
PT100 y KTY84: PO391 > P0384 PT100 y KTY84: PO391 < (P0384 -15 °C)
P0385 = 0: R, > 1.3kQ P0385 = 0: R, < 550 Q
F190 | Fallo de temperatura en el sensor 5 P0385 = 1: R, > 4 kQ P0385 = 1: R, < 1.65 kQ
PT100 y KTY84: PO392 > PO387 PT100 y KTY84: P0O392 < (P0387 -15 °C)
P0O373 = 0: R, > 1.3kQ P0O373 = 0: R, < 550 Q
A191 | Alarma de temperatura en el sensor 1 P0373 = 1: R, L > 4kQ P0373 = 1: R, < 1.65 kQ
PT100 y KTY84: PO388 > (P0375 -10 °C) | PT100 y KTY84: P0388 < (P0375 -15 °C)
P0376 = 0: R, > 1.3kQ P0376 = 0: R, < 550 Q
A192 | Alarma de temperatura en el sensor 2 PO376 = 1: R > 4kQ PO376 = 1: R c < 1.65kQ
PT100y KTY84: P0389 > (P0378 -10°C) |PT100y KTY84: P0389 < (P0O378 -15 °C)
P0379 = 0: R, > 1.3kQ PO379 = 0: R, < 550 Q
A193 | Alarma de temperatura en el sensor 3 PO379 = 1: R, . > 4 kQ P0379 = 1: R, < 1.65 kQ
PT100 y KTY84: PO390 > (P0381 -10 °C) | PT100 y KTY84: PO390 < (PO381 -15 °C)
P0382 = 0: R, > 1.3kQ P0382 = 0: R, < 550 Q
A194 | Alarma de temperatura en el sensor 4 P0382 = 1: R > 4 kQ P0382 = 1: R < 1.65kQ
PT100 y KTY84 PO391 > (P0384 -10 °C) |PT100y KTY84 P0O391 < (P0384 -15 °C)
P0385 = 0: R,. > 1.3kQ P0385 = 0: R, < 550 Q
A195 | Alarma de temperatura en el sensor 5 PO385 = 1: R > 4 kQ PO385 = 1: R < 1.65 kQ
PT100 y KTY84: P0392 > (P0387 -10 °C) |PT100 y KTY84: P0392 < (P0387 -15 °C)
P0373 = 0: R, <20Q P0373 = 0: R, > 40Q
A196 | Alarma de cable partido en el sensor 1 P0O373 = 1: R - <60Q P0373 = 1: R, > 120Q
PT100y KTY84: P0O388 < -20 °C PT100y KTY84: P0388 > -20 °C
P0376 = 0: R,,. <20 Q P0O376 = 0: R, > 40 Q
A197 | Alarma de cable partido en el sensor 2 | P0376 = 1: R c<600Q P0376 = 1: R, FIL> 120 Q
PT100 y KTY84 P0389 < -20 °C PT100 y KTY84: PO389 > -20 °C
P0379—OR c<20Q PO379—OR c>40Q
A198 | Alarma de cable partido en el sensor 3 | P0379 = < 60 Q PO379 = > 120 Q
PT100 y KTY84 PO390 < -20 °C PT100 y KTY84 P0390 > -20 °C
PO382 = 0: R, < 20 Q PO382 = 0: R, > 40 O
A199 | Alarma de cable partido en el sensor 4 |P0382 = 1: R, . < 60 Q P0382 = 1: R, > 120 Q
PT100 y KTY84: P0391 < -20 °C PT100 y KTY84: P0391 > -20 °C
P0385 = 0: R, <20 Q P0385 = 0: R, > 40 Q
A200 | Alarma de cable partido en el sensor 5 | P0385 = 1: R, . < 60 Q PO385 = 1:R, . > 120Q
PT100 y KTY84: P0392 < -20 °C PT100 y KTY84: P0392 > -20 °C
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18 PARAMETROS DE LECTURA [09]

Para facilitar la visualizacién de las principales variables de lectura del convertidor de frecuencia, se puede

acceder directamente el grupo [09] — “Pardmetros de Lectura”.

Es importante destacar que todos los pardmetros de ese grupo pueden solo ser monitoreados en el display

del HMI, y no permiten modificaciones por parte del usuario.

PO001 - Referencia (Consigna) de Velocidad

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcion:

Ese pardmetro presenta, independientemente de la fuente de origen ajustada en P0221 o P0222, el valor de la
referencia de velocidad en “rpm” (padrén de fébrica).

La unidad de la sefializacién puede ser modificada de “rpm” para otra unidad a través de P0209, P0210 y PO211,
bien como la escala a través de P0208 y P0212.

A través de ese pardmetro es posible modificar la referencia (consigna) de velocidad (PO121), cuando P0221 o

P0222 = 0.

P0002 - Velocidad del Motor

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcién:

Ese pardmetro presenta el valor de la velocidad real del motor en “rpm” (ajuste de fabrica), con filtro de 0.5 s.

La unidad de la indicacién puede ser modificada de "rpm" para otra unidad a través de P0209, P0210 y PO211,
asi como la escala a través de P0208 y P0212. 18

A través de ese pardmetro también es posible modificar la referencia (consigna) de velocidad (PO121), cuando
PO221 o P0222 = 0.
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PO003 - Corriente del Motor

Rango de 0,0 a 4500,0 A Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcion:

Presenta la corriente de salida del convertidor de frecuencia en Amperes (A), a través de filtro de 1,0 segundo.

P0004 - Tensién del Link DC (U )

Rango de 0 a 2000V Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcion:

Presenta la tensién actual en el Link DC de corriente continua en Volts (V), a través de filtro de 0,1 segundo.

P0O0O05 - Frecuencia del Motor

Rango de 0,0 a 1020,0 Hz Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcion:

Valor de la frecuencia de salida del convertidor de frecuencia, en Hertz (Hz).
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P0006 - Estado del Convertidor

Rango de
Valores:

0 = Ready (Listo) Padrén:
1 = Run (Ejecucién)
2 = Subtensién
3 = Falla
4 = AutoAjuste
5 = Configuracién
6
7
8

renado CC

Propiedades: RO

Grupos de 09 PARAMETROS LECTURA
Acceso via HMI:

Descripcién:
Sefaliza un de los 8 posibles estados del convertidor de frecuencia. En la tabla que sigue es presentada la
descripcién de cada estado.

Para facilitar el monitoreo, es estado del convertidor de frecuencia también es presentado en el corner superior de
la HMI (Figura 5.3 en la pagina 5-10 - Seccién 5.2 GRUPOS ACCEDIDOS EN LA OPCION MENU DEL MODO
DE MONITOREO en la pagina 5-2). En el caso de los estados 3 a 7, la presentacién es hecha de modo abre-
viado, como sigue:

Tabla 18.1 - Descripcion de los estados del convertidor de frecuencia

Modo Abreviado
Estado Presentado en el Corner Descripciéon
Izquierdo del HMI
Ready Ready Indica que el convertidor de frecuencia esta listo para ser habilitado
Run Run Indica que el convertidor esta habilitado
y Indica que el convertidor de frecuencia esta con tensién de red insuficiente para operacién
Subtensién Sub

(subtensién), y no acepta comando he habilitacién

Fxxx, donde xxx es el

Falla nUmero de la falla Indica que el convertidor de frecuencia esta en el estado de falla
ocurrida
Autoaijuste Aajuste Indica que el convertidor de frecuencia esta ejecutando la rutina de Autoajuste
Indica que el convertidor de frecuencia esta en la rutina de “Start-up Orientado” o con
Configuracién Config. programacién de pardmetros incompatibles, consultar tabla de incompatibilidad de parémetros,
consulte la Seccién 5.7 INCOMPATIBILIDAD DE PARAMETROS en la pagina 5-12
Frenado CC Fren.CC Indica que el convertidor de frecuencia esta aplicando frenado CC para la parada del motor
SO SO Indica que la Parada de Seguridad esta activa (la tensién de 24 Vce de la bobina de los relés

de seguridad fue removida)

Fire Mode Fire Indica que el convertidor de frecuencia esta en Fire Mode

PO007 - Tensidn de Salida

Rango de 0 a 2000V Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcién:

Indica la tensién de linea en la salida del convertidor de frecuencia, en Volts (V), a través de filtro de 0,5 segundo.
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P0009 - Torque (Par) en el Motor

Rango de -1000,0 a 1000,0 % Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcién:
Indica el torque (par) desarrollado por el motor, calculado de acuerdo como presentado a seguir:

PO009 = mel—]ooxY

™

2\0.5
1) P0202 = 3:1,, = <Po4o12 (W) )

en V/f o VWW los ajustes son: PO178 = 100 % y PO190 = 0.95 x P0O400

2) P0202 = 3:

Id* x P0178 \? o5
Iy = <Po4o12 : <T> )

PO190 x N
Y=1paraN < —
P0400
N,.. P0190 POT90x N
=_nc para N > ———— ¢

N PO400 P0O400
donde:
N. = velocidad sincrona del motor;

sinc

N = Velocidad actual del motor;
T_ = Corriente de torque (par) en el motor;

., = Corriente de torque (par) nominal del motor;
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P0O010 - Potencia de Salida

Rango de 0,0 a 6553,5 kW Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcién:

Indica la potencia eléctrica en la salida del convertidor. Esa potencia es determinada a través de la férmula:
POO10 = 1.732 x POO03 x POO07 x POO11.

Donde: 1.732 = V3.
PO003 es la corriente de salida medida.
PO007 es la tensién de salida de referencia (o estimada).
PO011 es el valor del coseno [(dngulo del vector de la tensién de salida de referencia) — (dngulo del vector
de la corriente de salida medida)].

@: iNOTA!
El valor indicado en ese pardmetro es calculado indirectamente, y no debe ser usado para mensurar

el consumo de energia.

PO011 - Cos phi de la Salida

Rango de 0,00 a 1,00 Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcién:

Este pardmetro indica el valor del coseno del dngulo entre la tensién y la corriente de salida. Los motores eléctricos
son cargas inductivas y, por lo tanto, consumen potencia reactiva. Esa potencia es transformada entre el motor y
el convertidor y no produce potencia Util. Conforme a la condicién de operacién del motor la relacién [potencia
reactiva / potencia activa] puede aumentar, resultando en una reduccién del coseno @ de la salida.
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P0012 - Estado DI8 a DI
Consulte en el ftem 15.1.3 Entradas Digitales [40] en la pagina 15-12.

P0013 - Estado DO5 a DO1
Consulte en el item 15.1.4 Salidas Digitales / a Relé [41] en la pagina 15-20.

PO014 - Valor de AO1
P0O015 — Valor de AO2
P0016 - Valor de AO3

PO017 - Valor de AO4
onsulte en el ftem 15.1.2 Salidas Analégicas [39] en la pagina 15-7.

Q)

PO018 - Valor de All
P0019 - Valor de Al2
P0020 - Valor de AI3

P0021 - Valor de Al4
Consulte en el ftem 15.1.1 Entradas Analégicas [38] en la pagina 15-1.

P0023 - Versién de Software
Para més detalles, consulte la Secciéon 6.1 DATOS DEL CONVERTIDOR DE FRECUENCIA [42] en la pagina 6-2.

P0027 - Configuracién de Accesorio 1

P0028 - Configuraciéon de Accesorio 2

P0029 - Configuracién del Hardware de Potencia
Consulte la Seccién 6.1 DATOS DEL CONVERTIDOR DE FRECUENCIA [42] en la pagina 6-2.

P0030 - Temperatura IGBTs U
P0031 - Temperatura IGBTs V
P0032 - Temperatura IGBTs W
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P0033 - Temperatura del Rectificador

Rango de -20,0 a 150,0 °C Padrén:
Valores:

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Accesos via HMI: |_| 45 Profecciones |
|—| 09 Pardmetros de Lecture |

Descripcién:

Estos pardmetros presentan, en grados Celsius, las temperaturas del disipador en los brazos U, V y W (PO030,
PO031 y PO032), del rectificador (PO033).

En lo tamafo H estos pardmetros muestran la mayor temperatura entre los médulos del mismo brazo (P0030. PO031 y
P0032), y del rectificador (PO033). Los valores individuales estdn en los parémetros PO800 a PO805 y PO835 a PO837.

Los mismos son Utiles para monitorear la temperatura en los principales puntos del convertidor ante un eventual
sobrecalentamiento del mismo.

P0034 - Temperatura del Aire Interno
Consulte la Seccion 17.3 PROTECCIONES [45] en la pagina 17-4.

P0035 - Temperatura del Aire en el Control

Rango de -20,0 0 150,0 °C Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Accesos via HMI: |_| 45 Protecciones |
L 09 PARAMETROS LECTURA |

Descripcién:

Indica la temperatura del aire cerca de la tarjeta de control.

P0036 - Velocidad del Ventilador

Rango de 0 a 15000 rpm Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcién:

Indica la velocidad actual del ventilador del disipador en rotaciones por minuto (rpm).
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P0037 - Sobrecarga del Motor

Rango de 0a 100 % Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcién:

Indica el porcentual de sobrecarga actual del motor. Cuando este pardmetro alcanza 100 % iré& ocurrir falla
“Sobrecarga en el Motor” (FO72).

P0038 - Velocidad del Encoder

Rango de 0 a 65535 rpm Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcion:

Indica la velocidad actual del encoder, en rotaciones por minuto (rpm), a través de un filtro de 0.5 segundos.

P0039 - Contador de los Pulsos del Encoder

Rango de 0 a 40000 Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcion:
Este pardmetro muestra el conteo de los pulsos de encoger. El conteo puede ser incrementado de O hasta 40000
(giro horario) o reducida de 40000 hasta vero (giro ante-horario). Este pardmetro puede ser visualizado en las salidas

analdgicas cuando P0257=49 o P0260=49. Consulte la Seccién 14.10 BUSCA DE CERO DEL ENCODER en la
pagina 14-24.

P0040 - Variable de Proceso PID

P0041 - Valor del Setpoint PID
Consulte la Seccién 22.6 PARAMETROS en la pagina 22-9.
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P0042 - Contador de Horas Energizado

Rango de 0 a 65535 h Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcién:

Indica el total de horas que el convertidor de frecuencia se ha quedado energizado.

Este valor es mantenido mismo cuando el convertidor de frecuencia es apagado (sin alimentacién de corriente). El contenido
de PO042 es grabado en la memoria EEPROM cuando es detectada la condicién de subtensién en el Link DC.

P0043 - Contador de Horas Habilitado

Rango de 0,0 a 6553,5 h Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcién:

Indica el total de horas que el convertidor de frecuencia se quedo habilitado.
Indica hasta 6553.5 horas, después regresa para cero.

Ajustando P0204 = 3, el valor del pardmetro PO043 se va para cero.

Este valor es mantenido mismo cuando el convertidor de frecuencia es apagado (sin alimentacién de corriente). El con-
tenido de PO043 es grabado en la memoria EEPROM cuando es detectada la condicién de subtensién en el Link DC.

P0044 - Contador de kWh

Rango de 0 a 65535 kWh Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcién:

Indica la energia consumida por el motor.

Indica hasta 65535 kWh, después regresa para cero.

Ajustado P0204 = 4, el valor del pardmetro PO044 pasa para cero.

Este valor es mantenido mismo cuando el convertidor de frecuencia es apagado (sin alimentacién de corriente). El con-
tenido de PO044 es grabado en la memoria EEPROM cuando es detectada la condicién de subtensién en el Link DC.

.
iNOTA!
El valor indicado en ese pardmetro es calculado indirectamente, y no debe ser usado para mensurar

el consumo de energia.
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P0045 - Horas con Ventilador Encendido

Rango de 0 a 65535h Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcion:

Indica el nimero de horas que el ventilador del disipador se quedo encendido.
Indica hasta 65535 horas, después regresa para cero.
Ajustando P0204 = 2, el valor del parémetro PO045 pasa para cero.

Este valor es mantenido mismo cuando el convertidor de frecuencia es apagado (sin alimentacién de corriente). El con-
tenido de PO045 es grabado en la memoria EEPROM cuando es detectada la condicién de subtensién en el Link DC.

P0048 - Alarma Actual

P0049 - Falla Actual

Rango de 0a 999 Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcién:

Indican el nimero del alarma (P0048) o de falla (P0049) que eventualmente estdn presente en el convertidor de frecuencia.

Para comprender el significado de los codigos para las fallas y alarmas, consulte en el Capitulo 17 FALLAS Y ALARMAS en la
pagina 17-1, de este manual e en Capitulo 6 IDENTIFICACION DEL MODELO DEL CONVERTIDOR DE FRECUENCIA'Y
ACCESORIOS en la pagina 6-1.

P0613 — Revision del Firmware

Rango de -32768 a 32767 Padrén: O
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcién:

Indica el nGmero para control interno de Weg de la version de firmware del convertidor.
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P0614 - Revision de la PLD

Rango de -32768 a 32767 Padrén: O
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcién:

Indica el nimero para control interno de Weg de la versién de la PLD del convertidor.

P0692 - Estados de Modo de Operacion

Rango de 0 a 65535 Padrén: O
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de 09 PARAMETROS LECTURA

Acceso via HMI:

Descripcién:

Parémetro para uso reservado de Weg.
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Pardmetros de Lectura [09]

18.1 HISTORICO DE FALLAS [08]

En este grupo estdn descritos los pardmetros que registran las Gltimas fallas ocurridas en el convertidor de
frecuencia, juntamente con otras informaciones relevantes para la interpretacién de la falla, como fecha,

hora, velocidad del motor, etc.

iNOTA!
Caso ocurra una falla simulténeamente con la energizacién o Reset del CFW-11, los parémetros referentes
a esta falla como fecha, hora, velocidad del motor, etc., podrdn contener informaciones invélidas.

P0050 - Ultima Falla
P0054 - Segunda Falla
P0058 - Tercera Falla
P0062 - Cuarta Falla
P0066 — Quinta Falla
P0070 - Sexta Falla
P0074 - Séptima Falla
P0078 — Octava Falla

P0082 — Novena Falla

P0086 — Décima Falla

Rango de 0a 999 Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 08 HISTORICO FALLAS

Acceso via HMI:

Descripcion:

Indican los cédigos de la ocurrencia de la ¢ltima hasta la décima falla.
La sistematica de registro es la siguiente:

Fxxx = PO050 — P0054 — P0O058 — P0062 — PO066 — PO070 — PO074 — POO78 — PO082 — PO086

P0051 - Dia/Mes de la Ultima Falla
PO055 - Dia/Mes de la Segunda Falla
P0059 - Dia/Mes de la Tercera Falla
P0063 - Dia/Mes de la Cuarta Falla

P0067 - Dia/Mes de la Quinta Falla
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P0071 - Dia/Mes de la Sexta Falla
P0075 - Dia/Mes de la Séptima Falla
P0079 - Dia/Mes de la Octava Falla

P0083 - Dia/Mes de la Novena Falla
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PO087 - Dia/Mes de la Décima Falla

Rango de 00/00 a 31/12 Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 08 HISTORICO FALLAS

Acceso via HMI:

Descripcién:

Indican el dia y el mes de la ocurrencia de la Gltima a la décima falla.

P0052 - Ao de la Ultima Falla
P0056 - Ano de la Segunda Falla
P0060 — Ano de la Tercera Falla
P0064 - Aio de la Cuarta Falla
P0068 - Ao de la Quinta Falla
P0072 - Ano de la Sexta Falla
P0076 - Ao de la Séptima Falla
P0080 - Ano de la Octava Falla
P0084 - Aino de la Novena Falla

PO088 - Aho de la Décima Falla

—_
oo

Rango de 00 a 99 Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 08 HISTORICO FALLAS

Acceso via HMI:

Descripcién:

Indican el afio de la ocurrencia de la Gltima hasta la décima falla.



7

P0053 - Hora de la Ultima Falla
P0057 - Hora de la Segunda Falla

P0061 - Hora de la Tercera Falla
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P0065 - Hora de la Cuarta Falla
P0069 - Hora de la Quinta Falla
P0073 - Hora de la Sexta Falla
PO077 - Hora de la Séptima Falla
P0081 - Hora de la Octava Falla
P0085 - Hora de la Novena Falla

PO0089 — Hora de la Décima Falla

Rango de 00:00 a 23:59 Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 08 HISTORICO FALLAS

Acceso via HMI:

Descripcion:

Indican la hora de la ocurrencia de la Gltima a la décima falla.

P0090 - Corriente en el Momento de la Ultima Falla

Rango de 0,0 a 4500,0 A Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de 08 HISTORICO FALLAS

Acceso via HMI:

Descripcion:

Registro de la corriente suministrada por el convertidor en el momento de la ocurrencia de la Gltima falla.

P0091 - Tensién en el Link DC en el Momento de la Ultima Falla

Rango de 0 a 2000V Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de 08 HISTORICO FALLAS

Acceso via HMI:

Descripcion:

Registro de la tensién en el Link DC del convertidor de frecuencia en el momento de la ocurrencia de la Gltima falla.
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P0092 - Velocidad en el Momento de la Ultima Falla

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de 08 HISTORICO FALLAS

Acceso via HMI:

Descripcién:

Registro de la velocidad del motor en el momento de la ocurrencia de la ¢ltima falla.

P0093 — Referencia en el Motor de la Ultima Falla

Rango de 0 a 18000 rpm Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 08 HISTORICO FALLAS

Acceso via HMI:

Descripcién:

Registro de la referencia de velocidad en el momento de la ocurrencia de la Gltima falla.

P0094 - Frecuencia en el Momento de la Ultima Falla

Rango de 0,0 a 1020,0 Hz Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 08 HISTORICO FALLAS

Acceso via HMI:

Descripcién:

Registro de la frecuencia de salida del convertidor de frecuencia en el momento de la ocurrencia de la Gltima falla.

P0095 — Tensiéon del Motor en el Momento de la Ultima Falla

Rango de 0 a 2000V Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de 08 HISTORICO FALLAS

Acceso via HMI:

Descripcién:

Registro de la tensién del motor en el momento de la ocurrencia de la Gltima falla.
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P0096 - Estado de las DIx en el Momento de la Ultima Falla

Rango de Bit 0 = DI Padrén:
Valores: Bit 1 = DI2
Bit 2 = DI3
Bit 3 = DI4
Bit 4 = DI5
Bit 5 = DI6
Bit 6 = DI7
Bit 7 = DI8
Propiedades: RO
Grupos de 08 HISTORICO FALLAS

Acceso via HMI:

Descripcion:

Indica el estado de las entradas digitales en el momento de la ocurrencia de la ¢ltima falla.

La indicacién es hecha por medio de un cédigo hexadecimal, que cuando convertido para binario indicard, a tra-
vés de los nimeros 1y 0, los estados “Activa” y “Inactiva” de las entradas.

Eiemplo: Caso el cédigo presentado en la HMI para el pardmetro PO096 sea 00A5, elle corresponderd a la secuencia
10100101, indicando que las entradas 8, 6, 3y 1 estaban acfivas en el momento de la ocurrencia de la Gltima falla.

Tabla 18.2 - Eiemplo de correlacion entre el cédigo hexadecimal de P0096 y el estado de las DIx

0 0 A 5
o/loflojlolofjolo]foO 1 0 1 0 0 1 0 1
Sin relacién con las Dlx DI8 DI7 DI6 DI5 DI4 DI3 DI2 DI
N Activa Inactiva Activa Inactiva Inactiva Activa Inactiva Activa
(siempre cero) (+24V) | (OV) | (+24V) | OV ov) | (+24v) | oV | (+24v)
P0097 - Estado de las DOx en el Momento de la Ultima Falla
Rango de Bit 0 = DOI1 Padrén:
Valores: Bit 1 = DO2
Bit 2 = DO3
Bit 3 = DO4
Bit 4 = DO5
Propiedades: RO
Grupos de | 08 HISTORICO FALLAS

Acceso via HMI:

Descripcion:

Indica el estado de las salidas digitales en el momento de la ocurrencia de la Gltima falla.

La indicacién es hecha por medio de un cédigo hexadecimal, que cuando convertidor para binario indicard, a
través de los nimeros “1” y “0”, los estados “Activa” y “Inactiva” de las salidas.

Exemplo: Caso el cédigo presentado en el HMI para el pardmetro PO097 sea 001C, elle corresponderd a la

secuencia 00011100, indicando que las salidas 5, 4 y 3 estaban activas en el momento de la ocurren-
cia de la Gltima falla.

Tabla 18.3 - Ejemplo de correlacidon entre el cédigo hexadecimal de P0097 y el estado DOx

0 0 1 C
o/ololololol0]oO o | o | o 1 1 1 0 0
Sin relacién con las DOx Sin relacién con las DOx DQ5 DQ4 DQ3 DO.2 DO.]
(s ) (s ) Activa Activa Activa Inactiva Inactiva
siempre cero siempre cero, (+24V) | (+24V) (+24 V) V) oV
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P0800 - Temper. U-B1/IGBT U1
PO801 - Temper. V-B1/IGBT V1
P0802 - Temper. W-B1/IGBT W1
P0803 - Temper. U-B2/IGBT U2

P0804 - Temper. V-B2/IGBT V2

P0805 - Temper. W-B2/IGBT W2

Rango de -20.0 0 150.0°C Padrén:
Valores:

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 45 Protecciones |

|—| 09 Pardmetros de lectura |

Descripcién:

Estos pardmetros de lectura indican, en grados Celsius (°C), la temperatura interna de los IGBTs de cada fase. En
el caso de lo tamafio H, son mostradas para cada médulo IGBT.

La resolucién de la indicacién es de 0,1 °C.
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P0815 - Corriente U-B1/IGBT U1

P0816 - Corriente V-B1/IGBT V1

P0817 - Corriente W-B1/IGBT W1

P0818 - Corriente U-B2/1GBT U2

P0819 - Corriente V-B2/IGBT V2
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P0820 - Corriente W-B2/IGBT W2

Rango de -1000,0 a 2000,0 A Padrén: 1
Valores:

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 09 Pardmetros de Lectura |

Descripcion:

Estos pardmetros de lectura indican la corriente (A) de los IGBTs de cada fase. En el caso de lo tamafo H, son
mostradas para cada médulo IGBT.

P0834 - Estado de las Entradas Digitales DIM2 y DIM1

P0835 — Temper. Ret. Fase R

P0836 — Temper. Ret. Fase S

PO837 — Temper. Ret. Fase T

Rango de -20,0 a 150,0 °C Padrén:
Valores:

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HML: |—| 45 Protecciones |

|—| 09 Pardmetros de Lectura |

Descripcion:
Estos pardmetros de lectura indican, en grados Celsius (°C), la temperatura de los médulos rectificadores para
cada fase.

La resolucién de la indicacion es de 0,1°C.

Para obtener mds detalles, consulte la Seccion 17.3 PROTECCIONES [45] en la pagina 17-4.
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19 COMUNICACION [49]

Para el intercambio de informaciones via red de comunicacién, el CFW-11 dispone de varios protocolos
padrones de comunicacién, como MODBUS, CANopen, DeviceNet, Ethernet/IP y BACnet.

Para més detalles referentes a la comunicacién del convertidor de frecuencia operando con esos protocolos,
consulte los manuales de comunicacién del CFW-11. A seguir serdn descritos los pardmetros relacionados a

la comunicacién.

19.1 INTERFAZ SERIAL RS-232 Y RS-485

P0308 - Direccioén Serie

P0310 - Tasa de Comunicacién Serie

P0311 - Configuracién de los Bytes de la Interfaz Serie
P0312 - Protocolo Serie

P0314 - Watchdog Serie

P0316 - Estado de la Interfaz Serie

P0682 - Palabra de Control via Serie / USB

P0683 - Referencia de Velocidad via Serie / USB
P0790 - Instancia del Equipo BACnet - Parte Alta

P0791= Instancia del Equipo BACnet - Parte Baja

P0792 = NUmero Méximo de Maestro
P0793 = NUmero Méximo de Frames MS/TP
P0794 = Transmision | am

P0795 = Cantidad de Tokens Recibidos

Pardmetros para configuracién y operacién de la interfaz serial RS-232 y RS-485. Para descripcién detallada, consulte

el manual de la comunicacién RS-232 / RS-485 ou do BACnet, disponible en el sitio www.weg.net.

19.2 INTERFAZ CAN - CANOPEN / DEVICENET

P0684 - Palabra de Control via CANopen / DeviceNet / Profibus DP

P0685 - Referencia de Velocidad via CANopen / DeviceNet / Profibus DP

P0O700 - Protocolo CAN
PO701 - Direccion CAN

P0702 - Tasa de Comunicacion CAN
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P0703 - Reset de Link Off

P0705 - Estado del Controlador CAN

P0706 - Contador de Telegramas CAN Recibidos
P0707 - Contador de Telegramas CAN Transmitidos
P0708 - Contador de Errores de Link Off

P0709 - Contador de Mensajes CAN Pérdidas
P0710 - Instancia de 1/0O DeviceNet

PO711 - Lectura #3 DeviceNet

PO712 - Lectura #4 DeviceNet

P0713 - Lectura #5 DeviceNet

P0714 - Lectura #6 DeviceNet

P0O715 - Escrita #3 DeviceNet

P0716 - Escrita #4 DeviceNet

PO717 - Escrita #5 DeviceNet

P0718 - Escrita #6 DeviceNet

P0719 - Estado de la Red DeviceNet

P0720 - Estado del Maestro DeviceNet
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PO721 - Estado de la Comunicacion CANopen

P0722 - Estado del Nudo CANopen

Pardmetros para configuracién y operacién de la interfaz CAN. Para descripcién detallada, consulte el Manual de la

Comunicacién CANopen o Manual de la Comunicacién DeviceNet, disponible en el sitio www.weg.net.

19.3 INTERFAZ ANYBUS - CC

P0686 — Control Anybus-CC

P0687 - Referencia (Consigna) de Velocidad via Anybus-CC

P0723 - Identificacién de la Anybus
P0724 - Estado de la Comunicacién Anybus

P0725 - Direccion de la Anybus
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P0726 - Tasa de Comunicaciéon de la Anybus
P0727 - Palabra 1/0 Anybus
P0728 - Lectura #3 Anybus
P0729 - Lectura #4 Anybus
P0730 - Lectura #5 Anybus
PO731 — Lectura #6 Anybus
P0732 - Lectura #7 Anybus
P0733 - Lectura #8 Anybus
P0734 - Escrita #3 Anybus
P0735 - Escrita #4 Anybus
P0736 - Escrita #5 Anybus
P0737 - Escrita #6 Anybus
P0738 - Escrita #7 Anybus
P0739 - Escrita #8 Anybus

P0840 - Estado Anybus

P0841 - Tasa de Comunicacién Ethernet
P0842 - Timeout Modbus TCP

P0843 - Configuraciéon del Direccién IP
P0844 - Direccion IP1

P0845 - Direccién I1P2

P0846 - Direccion IP3

P0847 - Direccidon IP4

P0848 - CIDR
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P0849 — Gateway 1
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Comunicacién [49]

P0850 - Gateway 2
P0851 - Gateway 3
P0852 - Gateway 4

P0853 - Suffix for Station Name

P0854 - Modo de Compatibilidad

Pardmetros para configuracién y operacién de la interfaz Anybus-CC. Para descripcién detallada, consulte el manual
de la comunicacién Anybus-CC, disponible en el sitio www.weg.net.

19.4 INTERFAZ PROFIBUS DP

Parédmetros relacionados con la interfaz Profibus DP del Slot 3. Para interfaz Profibus DP del Slot 4 (Anybus, consulte

la Seccién 19.3 INTERFAZ ANYBUS — CC en la pagina 19-2).

P0684 - Palabra de Control via CANopen/DeviceNet/Profibus DP

P0685 - Referencia de Velocidad via CANopen/DeviceNet/Profibus DP

P0740 - Estado Com. Profibus
P0741 - Perfil Datos Profibus
P0742 - Lectura #3 Profibus
P0743 - Lectura #4 Profibus
P0744 - Lectura #5 Profibus
P0745 - Lectura #6 Profibus
P0746 - Lectura #7 Profibus
P0747 - Lectura #8 Profibus
P0748 - Lectura #9 Profibus
P0749 - Lectura #10 Profibus
P0750 - Escrita #3 Profibus
PO751 - Escrita #4 Profibus
P0752 - Escrita #5 Profibus
P0753 - Escrita #6 Profibus
P0754 - Escrita #7 Profibus
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P0O755 — Escrita #8 Profibus

P0756 - Escrita #9 Profibus

P0757 - Escrita #10 Profibus

P0760 — Corriente de Salida PROFIdrive
P0761 — Potencia de Salida PROFIdrive
P0762 - Torque de Salida PROFIdrive
P0763 - Status Word Namur PROFldrive
P0918 - Direccién Profibus

P0922 - Seleccion Telegrama Profibus
P0944 - Contador de Fallos

P0947 — NUmero del Fallo

P0963 - Tasa Comunicaciéon Profibus
P0964 - Identificacién Drive

P0965 - Identificacion Perfil

P0967 - Palabra de Control 1

P0968 - Palabra de Status 1
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19.5 ESTADOS Y COMANDOS DE LA COMUNICACION

P0313 - Accién para Error de Comunicacién

P0680 - Estado Légico

P0681 - Velocidad en 13 bits

P0695 - Valor para las Salidas Digitales
P0696 - Valor 1 para Salidas Analégicas

P0697 - Valor 2 para Salidas Analégicas
P0698 — Valor 3 para Salidas Analégicas
P0699 - Valor 4 para Salidas Analégicas

P0799 - Atraso Actualizacién 1/0

Pardmetros utilizados para el monitoreo y para el control del convertidor de frecuencia CFW-11 utilizando interfaces de

comunicacién. Para descripcién detallada, consulte el manual de comunicacién de acuerdo con la interfaz utilizada.
disponible en el sitio www.weg.net.
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20 SOFTPLC [50]

20.1 SOFTPLC

La funcién SoftPLC permite que el convertidor de frecuencia reciba funciones de CLP (Controlador Légico

Programable). Para mdés detalles referentes a la programacién de esta funcién en el CFW-11, consulte el

manual SoftPLC del CFW-11. A seguir serdn descritos los pardmetros relacionados al SoftPLC.

P1000 - Estado de la SoftPLC

P1001 -

Comando para SoftPLC

P1002 - Tiempo Ciclo de Scan

P1004 - Supervision SOFTPLC

P1010 hasta P1059 - Pardmetros SoftPLC

s B
& iNOTA!
Los pardmetros P1010 a P1019 pueden ser visualizados en el Modo de Monitoreo (consultar la Seccién
5.4 HMI [30] en la pagina 5-4 y Seccién 5.6 AJUSTE DE LAS INDICACIONES DEL DISPLAY EN EL
L MODO MONITOREO en la pagina 5-10). )
s B
. iNOTA!
El pardmetro P1011, cuando es de escrita y se encuentra programado en P0205, P0206 o P0207,
puede tener su contenido modificado en el Men( de Monitoreo (consultar la Seccién 5.6 AJUSTE DE LAS
INDICACIONES DEL DISPLAY EN EL MODO MONITOREO en la pagina 5-10) usando las teclas A
g o @& de la HMI. )
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20.2 CONFIGURACION DE 1/0 [07]
Las entradas y salidas digitales que siguen son de uso exclusivo de la funcién SoftPLC.

20.2.1 Entradas Digitales [40]

Los pardmetros que siguen serdn visualizados en la HMI cuando el médulo IOC-01, IOC-02 o 1I0C-03

se encuentra conectado en el slot 1 (conector XC41).

P0025 - Estado de las Entradas Digitales DI9 a DI16

Rango de Bit 0 = DI9 Padrén:
Valores: Bit 1 = DI10

Bit2 = DI11

Bit 3 = DI12

Bit4 = DI13

Bit 5 = DI14

Bit 6 = DI15

Bit 7 = DIl16
Propiedades: RO
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS | o |07 CONFIGURACION I/O |
Acceso via HMI: |—| 40 Entradas Digitales | |—| 40 Entradas Digitales |
Descripcién:

A través de estos pardmetros es posible visualizar el estado de las 8 entradas digitales (DI9 a DI16) del médulo

I0C-01, 10C-02 o IOC-08.

l/'l ”n

La sefalizacién es hecha usando los ndmeros o “0” para representar, respectivamente, el estado “Activo” o

“Inactivo” de las entradas.

Los estados de cada entrada son considerados como un digito en la secuencia, siendo que la DI representa el
digito menos significativo.
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20.2.2 Salidas Digitales [41]

En el médulo IOC-01 estdn disponible 4 salidas digitales por contacto de relé: DO6 a DO9 (contacto de
relé NA). En el médulo IOC-02 estén disponible 8 salidas digitales tipo colector abierto: DO6 a DO13. En
el médulo IOC-03 estén disponibles 7 salidas digitales del tipo PNP, aisladas galvanicamente, protegidas
de 500 mA cada.

P0026 - Estado de las Salidas Digitales DO6 a DO13

Rango de Bit 0 = DO6 Padrén:
Valores: Bit 1 = DO7

Bit 2 = DO8

Bit 3 = DO9

Bit4 = DO10

Bit 5 = DO11

Bit 6 = DO12

Bit 7 = DO13
Propiedades: RO
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS | o |07 CONFIGURACION I/O |
Acceso via HMI: |—| 41 Salidas Digitales | |—| 41 Salidas Digitales |
Descripcion:

A través de esto pardmetro es posible visualizar el estado de las 4 salidas digitales del médulo IOC-01 o las 8
salidas digitales del médulo IOC-02 o el estado de las 7 salidas digitales del médulo IOC-03.

l/'l ”n

La sefalizacién es hecha usando los numeros o “0” para representar, respectivamente, el estado “Activo” o

“Inactivo” de las salidas.

Es estado de cada salida es considerado como un digito en la secuencia, siendo que la DO6 representa el digito
menos significativo.

Observacién: Cuando el médulo IOC-01 es utilizado, las sefalizaciones de los bits DO10 a DO13 se quedaran
inactivas.

Cuando el médulo IOC-03 es utilizado, la sefializacién del bit DO13 se quedara inactiva.
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21 FUNCION TRACE [52]
21.1 FUNCION TRACE

La funcién Trace es utilizada para registrar variables de interese del CFW-11 (corriente, tensién, velocidad)
cuando ocurre un determinado evento en el sistema (ej.: alarma / falla, alta corriente, etc.). Este evento en
el sistema, por comandar el proceso de almacenamiento de los datos, es llamado de “trigger” (disparo).
Las variables almacenadas pueden ser vistas en el modo de grdficos a través del SuperDrive G2 ejecutando
en un PC conectado via USB o Serial al CFW-11

A seguir son presentados los pardmetros relacionados con esa funcién.

PO550 - Fuente de Trigger para el Trace

Rango de 0 = Inactivo Padrén: 0O
Valores: 1 = Referencia de Velocidad
2 = Velocidad del Motor
3 = Corriente del Motor
4 = Tensién en el Link DC
5 = Frecuencia del Motor
6 = Tensién de Salida
7 = Torque (Par) del Motor
8 = Variable del Proceso
9 = Setpoint PID
10 = All
11 = A2
12 = Al3
13 = Al4
Propiedades:
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 52 Funcién Trace |

Descripcion:

Selecciona la variable que serd utilizada como fuente de “trigger” para el Trace.
Este pardmetro no tiene efecto cuando P0552 = “Alarma”, “Falla” o “DIx".

Esas mismas variables también pueden ser utilizadas como sefal a ser adquirido, a través de los pardmetros P0561

a PO564.
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P0551 - Valor de Trigger para el Trace

Rango de -100,0 a 340,0 % Padrén: 0,0 %
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 52 Funcién Trace |

Descripcion:
Define el valor para comparacién con la variable seleccionada en PO550.

El fondo de escala de las variables seleccionada como “trigger” es presentada en la tabla que sigue.

Tabla 21.1 - Fondo de escala de las variables seleccionadas como trigger

Variable

Fondo de Escala

Referencia (Consigna) de Velocidad

100 % = PO134

Velocidad del Motor

100 % = PO134

Corriente del Motor

200% = 2,0xI__

Tensién en el Link DC

100 % = Lim. Mdéx. PO151

Frecuencia del Motor

340 % = 3,4 x P0403

Tensién de Salida

100 % =1,0 x P0400

Torque (Par) en el Motor

200 % = 2,0 x1, . yoor

Variable del Proceso

100 % = 1,0 x P0528

Setpoint PID 100 % = 1,0 x P0528
All 100 % = 10 V/20 mA
Al2 100 % = 10 V/20 mA
Al3 100 % = 10 V/20 mA
Al4 100 % = 10 V/20 mA

Estos pardmetros no tienen efecto cuando P0552 = “Alarma”, “Falla” o “DIx”.
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P0552 - Condiciéon de Trigger para el Trace

Rango de 0: PO550* = PO551 Padréon: 5
Valores: 1: P0O550* <> P0551

2: PO550* > P0551

3: P0O550* < PO551

4 = Alarma

5 = Falla

6 = Dlx
Propiedades:
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 52 Funcién Trace |
Descripcién:

Define la condicién para iniciar la adquisicién de las sefiales. La Tabla 21.2 en la pagina 21-3 detalla las opciones
disponibles.

Tabla 21.2 - Descripcion de las opciones del pardmetro P0552

Opcién de P0552 Descripcién
PO550* = PO551 Variable seleccionada en PO550 igual al valor ajustado en PO551
PO550* <> P0551 Variable seleccionada en PO550 distinta del valor ajustado en PO551
PO550* > P0551 Variable seleccionada en PO550 mayor que el valor ajustado en PO551
P0550* < PO551 Variable seleccionada en PO550 menor que el valor ajustado en PO551
Alarma Convertidor de frecuencia con alarma activo
Falla Convertidor de frecuencia en estado de falla
Dlx Entrada digital (seleccién para P0263 — P0270)

Para P0552 = 6 (opcién “DIx”), es necesario seleccionar la opcién “Trigger Trace” en un de los pardmetros P0263
a P0270. Para més detalles, consulte el ltem 15.1.3 Entradas Digitales [40] en la pagina 15-12.

Observaciones:

- Si P0552 = 6 y ninguna DI se encuentra configurada para “Trigger Trace”, el trigger no ocurrird.

- Si PO552 = 6 y multiplas Dls fueren configuradas para “Trigger Trace”, solo es necesario que una de ellas esté
activa para la ocurrencia del trigger.

- SiP0552 # 6 y alguna Dl es configurada para “Trigger Trace”, el trigger nunca ocurrird por la activacién de la DI.

- Estas 3 opciones de parametrizacién no impiden que el convertidor de frecuencia sea habilitado.

P0553 - Periodo de Muestreo del Trace

Rango de 1 a 65535 Padrén: 1
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 52 Funcién Trace |

Descripcién:

Define el perfodo de muestreo (tiempo entre dos puntos de muestreo) como un multiplo de 200 ps.

Para P0297 = 1.25 kHz, define el periodo de muestreo como un multiplo de 400 ps.
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P0554 - Pretrigger del Trace

Rango de 0a 100 % Padrén: 0%
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 52 Funcién Trace |

Descripcién:

Porcentual de datos que serdn registrados antes de la ocurrencia del evento de trigger.

P0559 — Memoria Maxima para Trace

Rango de 0a 100 % Padron: 0%
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 52 Funcién Trace |

Descripcién:

Define la cantidad méxima de memoria que el usuario desea reservar para puntos de la Funcién Trace. El rango
de ajuste de 0 a 100 %, corresponde a solicitar reservar de O a 15 KB para la Funcién Trace.

Cada punto almacenado por la Funcién Trace ocupa 2 bytes de la memoria. Este pardmetro define, inmediatamente,
el nimero mdaximo de puntos que el usuario desea almacenar con la Funcién Trace.

El 4rea de memoria utilizada por la Funcién Trace es compartida con la memoria para el aplicativo del SoftPLC.
Cuando en el convertidor de frecuencia tuviera aplicativo de la SoftPLC, la cantidad de memoria realmente
disponible para la funcién Trace puede ser menor de que el valor ajustado en PO559. La indicacién de la cantidad
de memoria realmente disponible es hecha en el pardmetro de lectura PO560. Para més detalles, consulte la
descripcién de PO560.

Como padrén de fébrica, P0559 = 0 %. En este caso, no hay memoria disponible para la Funcién Trace, pues los
15 KB disponibles estan reservados para el aplicativo de la SoftPLC.
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P0560 — Memoria Disponible para Trace

Rango de 0a 100 % Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 52 Funcién Trace |

Descripcién:

Presenta la cantidad de memoria disponible para almacenar los puntos de la Funcién Trace. El rango de variacién,
de 0 a 100 %, indica que de 0 a 15 KB estén disponibles para la Funcién Trace.

Compartiendo Memoria con la SoftPLC:

La memoria para la Funcién Trace es compartida con la memoria para aplicativos de la SoftPLC.

- Si P1000 = 0 (no hay aplicativo de la SoftPLC), es posible utilizar toda el drea de la memoria para la Funcién
Trace. En este caso, PO559 = P0560.

- Si P1000>0 (hay aplicativo de la SolftPLC en el convertidor de frecuencia), PO560 presentard el menor valor
entre P0559 y (100 % menos la memoria ocupada por el aplicativo de la SoftPLC).

Para que se pueda operar la Funcién Trace, el usuario debe ajustar PO559 en un valor mayor que 0 % y menor o

igual al presentado en P0O560. Si P0559>P0560 y el usuario desea utilizar mds memoria para la Funcién Trace,
se debe borrar el aplicativo de la SoftPLC a través del pardmetro P1001.

f iNOTA!
Caso P0O559 > P0560 podrd ocurrir distorsién en la(s) sefial(es) observadaf(s).
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P0561 - CH1: Canal 1 del Trace

P0562 - CH2: Canal 2 del Trace

P0563 — CH3: Canal 3 del Trace

P0564 - CH4: Canal 4 del Trace

Rango de 0 = Inactivo Padrén: P0561=1
Valores: 1 = Referencia (consigna) de Velocidad P0562=2
2 = Velocidad del Motor P0563=3
3 = Corriente del Motor P0564=0
4 = Tensioén en el Link DC
5 = Frecuencia del Motor
6 = Tensién de Salida
7 = Torque (Par) del Motor
8 = Variable del Proceso
9 = Setpoint PID
10 = All
11 = AI2
12 = AI3
13 = Al4
Propiedades:
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 52 Funcién Trace |
Descripcion:

Seleccionan las sefiales que serdn registradas en los canales 1 a 4 de la Funcién Trace.

Las opciones son las mismas disponibles en P0O550. Seleccionando la opcién “Inactivo”, la memoria total disponible
para la Funcién Trace es distribuida entre los demds canales activos.

PO571 - Inicia la Funcién Trace

Rango de 0 = Inactivo Padrén: 0O
Valores: 1 = Activo

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 52 Funcién Trace |

Descripcién:

Inicia la espera del trigger de la Funcién Trace.

Como es un pardmetro que puede ser cambiado con el motor girando, no es necesario, en el HMI, presionar
“Salvar” para que la espera por el “Trigger” inicie.

Este pardmetro no tiene efecto si no se tiene el canal activo, o si no se tiene memoria disponible para la Funcién

Trace (P0560 = 0).

PO571 regresa automdticamente para “0”, por seguridad, caso cualquier un de los pardmetros entre PO550 vy
P0564 sea cambiado.
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P0572 - Dia / Mes de Disparo del Trace

Rango de 00/00 a 31/12 Padrén:
Valores:

P0573 - Aiho de Disparo del Trace

Rango de 00 a 99 Padrén:
Valores:

P0574 — Hora de Disparo del Trace

Rango de 00:00 a 23:59 Padrén:
Valores:

P0575 - Segundo de Disparo del Trace

Rango de 00 a 59 Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 52 Funcién Trace |

Descripcién:

PO572 a PO575 registran la fecha y hora de la ocurrencia del disparo. Estos pardmetros y los puntos adquiridos
por la Funcién Trace no son guardados cuando el convertidor de frecuencia es desenergizado.

& Existen dos posibilidades para que P0572 a P0O575, sean nulos:
- Ninguna adquisicién fue realizada luego de la energizacién del convertidor de frecuencia, o.
- Trace fue realizado sin HMI conectada al convertidor de frecuencia (sin RTC).

P0576 - Estado de la Funcién Trace

Rango de 0 = Inactivo Padrén:
Valores: 1 = Aguardando Trigger

2 = Trigger ocurrié

3 = Trace finalizado

Propiedades: RO

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 52 Funcién Trace |
Descripcién:

Indica si la Funcién Trace fue inicializada, si ya se tiene disparo y si las sefiales ya fueran completamente adquiridas.
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22 REGULADOR PID [46]

22.1 DESCRIPCION Y DEFINICIONES

El CFW-11 dispone de la funcién especial REGULADOR PID, que puede ser utilizada para hacer el control
de un proceso en lazo cerrado. Esa funcién agrega un regulador proporcional, integral y derivativo
sobrepuesto al control normal de velocidad del CFW-11. Consulte el diagrama de bloques en la Figura
22.1 en la pagina 22-2.

El control de proceso es hecho a través de la variacién de la velocidad del motor, manteniendo el valor de

la variable del proceso (aquella que se desea controlar) en el valor deseado.

Eiemplos de aplicacion: el control de caudal o de la presién en una tuberia, de la temperatura de un horno
o estufa, o de la dosificacién de productos quimicos en los tanques.

Para definir los términos utilizados por un controlador PID, consideraremos usar un ejemplo sencillo.

Una motobomba es utilizada en un sistema de bombeo de agua donde se desea controlar la presién de
esta en la tuberfa de salida de la bomba. Un transductor de presién es instalada en la tuberia y suministra
un sefal de realimentacién analégico para el CFW-11, que es proporcional a la presién de agua. Esa
sefial es llamado de variable del proceso, y puede ser visualizada en el pardmetro PO040. Un setpoint
es programado en el CFW-11 via HMI (P0525) o a través de una entrada analdgica (como un sefal de 0
a 10V ode 4 a20 mA). El setpoint es el valor deseado de la presién de agua que se quiere que la bomba
produzca, independiente de las variaciones de demanda en la salida de la bomba en cualquier instante.

El CFW-11 ird comprobar el setpoint con la variable del proceso y controlar la rotacién del motor para

intentar eliminar cualquier error y mantener la variable del proceso igual al setpoint. El ajuste de las ganancias

P 1y D determina la velocidad con que el convertidor de frecuencia ird contestar para eliminar ese error.
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Figura 22.1 - Diagrama de Bloques de la Funcién PID
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22.2 PUESTA EN MARCHA

Antes de hacer una descripciéon detallada de los pardmetros relacionados a esa funcién, presentamos a

seguir una recepta paso a paso para la puesta en marcha del regulador PID.

4 N

@: iNOTA!
Para que la funcién PID funcione adecuadamente, es fundamental se comprobar si el convertidor
de frecuencia esta configurado adecuadamente para accionar el motor en la velocidad deseada.
Para eso, verifique los siguientes ajustes:
Boost de torque (par) (PO136 y PO137) y compensacién de deslizamiento (PO138), si se encuentra
en el modo de control V/1.
® Tener ejecutado el autoajuste si se encuentra en el modo vectorial.

Rampas de aceleracién y desaceleracion (PO100 a PO103) y limitacién de corriente (PO135
para controles V/f, VW y WW PM o PO169/P0170 para control vectorial).

Configurando la Funcién PID

1. Seleccionar funcién especial: Regulador PID (P0203=1)

Cuando se habilita la funcién PID, haciendo P0203=1 via HMI, automdticamente son modificados los

siguientes pardmetros:

® P0205 = 10 (Seleccién Pardmetro Lectura 1: Setpoint PID #).
P0206 = 9 (Seleccion Pardmetro Lectura 2: Var. Proceso #).
P0207 = 2 (Seleccién Parédmetro Lectura 3: Veloc. Motor#).
E P0223 = 0 (Seleccién Sentido Giro Local: Horario).

P0225 = 0 (Seleccion Fuente JOG Local: Inactivo).

P0226 = 0 (Seleccién Sentido de Giro Remoto: Horario).

B P0228 = 0 (Seleccién Fuente JOG Remoto: Inactivo).

P0236 = 3 (Funcién de la Entrada Al2: Var. del Proceso);

B P0265 = 22 (Funcién de la Entrada DI3: Manual/Automdtico).

La funcién DI3, definida por el pardmetro P0265, actuard de la siguiente manera:

Tabla 22.1 - Modo de operacion de la DI3 para P0265 = 22

DI3 Operaciéon
0V Manual
1 (24 V) Automdtico

2. Definir el tipo de la accion del PID que el proceso requiere: directo o inverso. La accién de control debe ser
directa (P0527 = 0) cuando es necesario que la velocidad del motor sea aumentada para incrementar la variable

del proceso. En caso contrario, seleccionar inverso (P0527 = 1). Consulte la Figura 22.2 en la pagina 22-4.

Eiemplos:

a) Direto: Bomba accionada por convertidor de frecuencia haciendo el llenado de un depésito, con el PID
regulando el nivel de la misma. Para que el nivel (variable del proceso) aumente, es necesario que la
caudal aumente, lo que es conseguido con el aumento de la velocidad del motor.

b) Reverso: Ventilador accionado por convertidor de frecuencia haciendo el enfriamiento de una torre de
enfriamiento (refrigeracién), con el PID controlando la temperatura de la misma. Cuando se quiere
aumentar la temperatura (variable del proceso), es necesario reducir la ventilacién, a través de la

reduccién de la velocidad del motor.
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(b) Reverso

(a) Directo

Al2 Variable Proceso
PO040

PID Directo (P0527 = 0)

Set Point
P0041

P0535 -

Al2
P0040 PID Reverso (P0527 = 1)

|
P0535 - N — -
er = PO040 - P0041 (%) /
POOAT f-—— N~ \7[\

Variable Proceso

(c) Modo Dormir

PO002 4 Velocidad Motor

I
I
I
|
I
I
PO134 +— - +—— ——
I
I
I
I
I

P0133 < P0291 < PO134 \ / \
PO133 - - T - e e——
\er#wpo para
‘ Dormir, \ / K
PO2194 f >t
t g f
ﬁ *r— >
odo Dormi Modo Dormir
Sendo: PO217=1

“ed” o “er” el desvio porcentual para activar el Modo Despertar (Wake-up).

Figura 22.2 - (a) a (c) - Tipos de accidén del PID

3. Definir entrada de la realimentacién: la realimentaciéon (medida de la variable del proceso) es
hecha siempre via una de las entradas analégicas (seleccionada en P0524). Para simplicidad de este

procedimiento, la entrada Al2 serd seleccionada (P0524 = 1).

4. Acertar la escala de la variable de proceso: el transductor (sensor) a ser utilizado para realimentacién
de la variable de proceso debe tener un fondo de escala de, en el minimo, 1.1 veces el mayor valor

que se desea controlar.

Eijemplo: Sise desea controlar una presién en 20 bar, se debe elegir un sensor con fondo (final) de escala
de, en el minimo, 22 bar (1.1 x 20).

Una vez definido el sensor, se debe seleccionar el tipo de sefial a ser leido en la entrada (si corriente o

tensién) y ajustar la llave correspondiente (ST o S2) para la seleccién fecha.

En ese procedimiento, adoptaremos que la sefal del convertidor de frecuencia varia de 4 a 20 mA (configurar
P0238 = 1y llave S1.3 = ON).

Después, se puede ajustar la ganancia (P0237) y el offset (P0239) del sefial de realimentacién para que
la variable de proceso sea lefda en la entrada analégica con la mayor resolucién posible y sin saturacién.

En ese caso, ajustar los pardmetros P0237 y P0239, de acuerdo con el ejemplo que sigue:

iNOTA!
Para evitar la saturacién de la entrada analégica de realimentacién durante los elevados picos de

regulacién, el sefial debe variarentre 0y 90% (0a 2V / 4 a 18 mA). Esa adaptacién puede ser hecha
cambidndose la ganancia de la entrada analégica seleccionada como realimentacién.
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Eiemplo:
Fondo de escala del transductor (valor maximo en la salida) = 25 bar (FS = 25).

Rango de operacién (Rango de interés) = 0 a 15 bar (FO = 15).

Optando por mantener P0237 = 1.000 y P0239 = O (padrén de fabrica), que es el mds comin

para la mayoria de las aplicaciones:

P0525 = 50 % (setpoint por la HMI) serd semejante al valor de fondo de escala del sensor utilizado,

o sea, 0.5 X FS=12.5 bar. Asi, el rango de operacién (0 a 15 bar) representa 60 % del setpoint.

Si es necesario ajustar P0237:
- Considerdndose un holgura de 10 % para el rango de medicién de la variable de proceso (FM = 1.1
x FO=16.5), esta debe ser ajustada en 0 a 16.5 bar. Sin embargo, el pardémetro P0237 debe ser

ajustado en:

FS 25
P0237 =—— = —— =1.52
FM 16.5

Asi, un setpoint de 100 % representa 16.5 bar, o seq, el rango de operacién, en porcentual se queda de
0a90.9% (FO = 15/16.5).

Si es necesario ajuste del offset, se debe configurar el pardmetro P0239 de acuerdo con la descripcién

detallada en el ftem 15.1.1 Entradas Analégicas [38] en la pagina 15-1.

Si desear cambiar la sefalizacién en el HMI de la variable de proceso, se debe ajustar los pardmetros
P0528 y P0529 de acuerdo con el fondo de escala del transductor utilizado y de P0237 definido (consulte
la descripcién de estos parémetros en la Seccién 22.6 PARAMETROS en la pagina 22-9). Los parédmetros
P0O530 a P0532 también pueden se configurados para ajustar la unidad de ingenieria de la variable de

proceso.

Eijemplo: Caso usted quiera leer “25.0 bar” para la velocidad méxima del motor, ajuste:

P0528 = 250.
PO529 = 1 (wxy.z).
P0530 = “b".
PO531 = “a”".
P0532 = “r".

5. Ajustar referencia (setpoint): definir el modo de operacién (local/remota) en el pardmetro P0220 y
la fuente de la referencia (consigna) en los pardmetros P0221 o P0222, de acuerdo con la situacién

deseada.

En el caso del setpoint ser definido via HMI, ajuste el pardémetro P0525 de acuerdo con la ecuacién abajo:

Sefpoint (%) = Valor deseado (variable de proceso) . Gononciq de la Alx 100 %
Fondo de escala del sensor de la Realimentaciéon
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Eijemplo: Dado un transductor de presién con salida de 4 a 20 mA y fondo de escala de 25 bar (o sea,
4 mA = 0 bary 20 mA = 25 bar) y P0237 = 2.000. Si es deseado controlar 10 bar, se debe entrar con

el siguiente setpoint:

10
Setpoint (%) = 75 x2x100% = 80 %

En el caso del setpoint ser definido via entrada analégica (A1, por ejemplo), configurar P0231=0 (Funcién
Seral Al1: Ref. Velocidad) y PO233 (Sefial de la Entrada Al1) de acuerdo con el tipo del sefial a ser leido

por la entrada (si corriente o tensién).
No programar P0221 y/o P0222 = 7 (E.P).
6. Limites de Velocidad: ajustar P0133 y PO134, de acuerdo con la aplicacién.

Las lecturas relacionadas automdticamente cuando el convertidor de frecuencia es energizado son:
- Lectura T —PO041 “Setpoint”.

- Lectura 2 — PO040 “Variable de Proceso”.

- Lectura 3 — PO002 “Velocidad”.

7. Senalizacion: Consulte el Capitulo 5 INSTRUCCIONES BASICAS PARA LA PROGRAMACION en la
pagina 5-1.

Esas variables pueden todavia ser visualizadas en las salidas analégicas (AOx), desde que los pardmetros

que definen la funcién de esa salida sean programados para tal.

Puesta en Marcha

1. Operacién Manual (DI3 abierta): manteniendo la DI3 abierta (Manual), conferir la indicacién de
la variable de proceso en la HMI (PO040) con base en una medida externa del valor del sefial de

realimentacién (transductor) en la Al2.

En seguida, variar la referencia (consigna) de velocidad hasta alcanzar el valor deseado de la variable de

proceso. Solo entonces pasar para el modo automdtico.

Vs

f iNOTA!
Si el setpoint se encuentra definido por P0525, el convertidor ird fijar (setar) autométicamente P0525

~

en el valor instantdneo de PO040 cuando el modo de control es cambiado de manual para automdtico
(desde que P0536 = 1).

En el caso, la conmutacién de manual para automdtico es suave (no hay variaciones brusca de
velocidad).

J

2. Operacién Automatica (DI3 cerrada): cerrar la DI3 y ejecutar el ajuste dindmico del regulador PID, o sea,
de la ganancia proporcional (P0520), de la integral (P0521) y de la diferencial (P0522), comprobando
si la regulacién esta siendo hecha correctamente. Para eso, basta comprobar el setpoint y la variable
del proceso y verificar si los valores estdn cerca. Comprobar también con que rapidez el motor contesta

con respecto a las oscilaciones de la variable de proceso.

Es importante resaltar que el ajuste de las ganancias del PID es un paso que requiere alguna tentativa y
error para alcanzar el tiempo de respuesta deseada. Si el sistema contesta rdpidamente y oscila cerca al
setpoint, entonces la ganancia proporcional esté muy alta. Si el sistema contesta lentamente y se tarda para
alcanzar el setpoint, entonces la ganancia proporcional estd muy baja, y debe ser aumentada. Y caso la

variable del proceso no alcanza el valor requerido (setpoint), entonces la ganancia integral debe ser ajustada.
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Como resumo de ese procedimiento, se presenta a seguir un diagrama de las conexiones para la aplicacién

del CFW-11 como regulador PID, y también el ajuste de los parémetros usados en ese ejemplo.

4-20 mA Transductor

de Presién

15| DN Setpoint 0-25 bar
DI3 via teclas

Di4
COM DI1 — Gira/Para

24V DI3 — Manual/Automético
cc CFW-11 OFF ON Dl4 — Habilita General A

(17| DGND 10J
1| +REF 20T ]
EEE Nam
L4
1o |
6

Setpoint_
via All &

S Proceso

-REF
Al2+

A2- [PE[ R[S [T]ulvw]PE]

Blindaje

Fusibles

Figura 22.3 - Eiemplo de aplicacién del CFW-11 como regulador PID

Tabla 22.2 - Ajuste de los pardmetros para el ejemplo presentado

Pardmetro Descripcion
P0203 =1 Seleccién de la funcién PID
P0527 = OM Tipo de accién del PID (Directo)
P0524 = 1M Entrada A2 para realimentacion
P0238 =1 Sefial de la entrada Al2 (4 a 20mA)
P0237 = 1.000M | Ganancia de la entrada Al2
P0239 = 0M Offset de la Entrada Al2
P0528 = 250 Factor de escala de la variable de proceso
P0529 = 1M Modo de sealizacién de la variable de proceso (wxy.z)
P0220 = 1 Operacién en situacion remota
P0222 =0 Seleccién de la Referencia (HMI)
P0525 = 80 % Setpoint PID
P0230 = 1 Zona Muerta (activa)
P0205 = 10®@ Selec\cién Pardmetro de lectura 1 (Setpoint PID)
P0206 = 9@ Seleccién Pardmetro de lectura 2 (Variable Proceso)
P0207 = 2™ Seleccién Pardmetro de lectura 3 (Velocidad Motor)
P0536 = 1M Ajuste automético de P0525 (Activo)
P0227 = 1M Seleccién Gira/Para remoto (Dlx)
P0263 = 1M Funcién de la Entrada DI1: (Gira/Para)
P0265 = 22@ Funcién de la Entrada DI3: (Manual/Autom.)
P0266 = 2 Funcién de la Entrada DI4: (Habilita General)
P0236 = 3@ Funcién de la Entrada A2 (Variable de Proceso)
P0520 = 1.000M | Ganancia Proporcional del PID
P0521 = 0.043M | Ganancia Integral del PID
P0522 = 0.000M | Ganancia Derivativa del PID

M Pardmetros ya en el padrén de fébrica.
@ Pardmetro configurado autométicamente por el convertidor de frecuencia.
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22.3 MODO DORMIR (SLEEP)

El modo dormir es un recurso Util para ahorrar energia cuando se utiliza el regulador PID. Consultar la
Figura 22.2 en la pagina 22-4.

En muchas aplicaciones con regulador PID se observa el desperdicio de energia cuando se mantiene el motor

girando en la velocidad minima, por ejemplo, continua aumentando la presién o el nivel de un tanque.
El modo dormir funciona en conjunto con la légica de parada (bloqueo por velocidad nula).

Para el modo dormir funcionar habilite la l6gica de parada programando PO217 = 1 (activa). La condicién
de bloqueo es la misma existente para la l6gica de parada sin PID. Consulte la Seccién 14.6 LOGICA DE
PARADA [35] en la pagina 14-10. Sin embargo, el ajuste de P0291 debe ser: P0133 < P0291 < PO134.
Consulte la Figura 22.2 en la pagina 22-4.

Para salir del modo Dormir (modo despertar (Wake-up)), cuando en el modo PID y automdtico, ademds
de la condicién programada en P0218, es necesario que el error del PID (la diferencia entre el setpoint y

la variable de proceso) sea mayor que el valor programado en PO535.

iPELIGRO!
Cuando en el modo dormir el motor puede girar a cualquier momento en funcién de las

condiciones del proceso. Si desea manosear el motor o efectuar cualquier tipo de mantenimiento,
desenergize el convertidor de frecuencia.

22.4 TECLAS DEL MODO DE MONITOREO

Cuando utilizado el regulador PID la ventana del modo de monitoreo puede ser configurada para presentar
las principales variables en el modo numérico o en graficas de barras, con las respectivas unidades de

ingenieria.

Un ejemplo de la HMI con esa configuracién puede ser observada en la Figura 22.4 en la pagina 22-8,
donde son presentados la variable de proceso, el “setpoint”, ambos en “BAR” y la velocidad del motor en
“rpm”. Consulte el Capitulo 5 INSTRUCCIONES BASICAS PARA LA PROGRAMACION en la pagina 5-1.

[ Run cLOC SErET | = C Loz ST |
bar il S = 8 b
kar i = =L E bar
e s SS9 e =T

{ 1556 Mer t 1554 Memu

Figura 22.4 - Ejemplo de la HMI en el modo monitoreo para la funciéon Regulador PID
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22.5 CONEXION DEL TRANSDUCTOR A 2 CABLES

En la configuracién con 2 cables, el sefal del transductor es compartido con la alimentacién. La Figura

22.5 en la pagina 22-9 presenta este tipo de conexién.

E DI Setpoint
17| DI3 via teclas

ES 18] D14

—1{12|COM

T—/\—] 24vCC CFW-11  OFF ON
T| DGND Yan|

+REF 20T ]

All+ 3 O

All-
REF 4]

Al2+
Al2- |PE|R|S|T|U|V|W|PE|

w

i

Transductor

Proceso pu—
— de

Presion

SEEOEE

Figura 22.5 - Conexidn del Transductor al CFW-11 con 2 cables

22.6 PARAMETROS

Se describe ahora de modo detallado los pardmetros relacionados al grupo Regulador PID [46]

P0040 - Variable de Proceso PID

Rango de 0,00 100,0 % Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: L1 44 Regulador PID |

Descripcién:

Parémetro solo de lectura que presenta, en valores porcentuales, el valor de la variable de proceso del Regulador
PID.

P0041 - Valor del Setpoint PID

Rango de 0,00 100,0 % Padrén:
Valores:

Propiedades: RO

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: L1 44 Regulador PID |

Descripcién:

Parémetro solo de lectura que presenta, en valores porcentuales, el valor del setpoint (referencia (consigna)) del
Regulador PID.
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P0203 - Selecciéon de Funcién Especial

Rango de 0 = Ninguna Padrén: O
Valores: 1 = Regulador PID

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 46 Regulador PID |

Descripcion:

Habilita el uso de la funcién especial Regulador PID, cuando ajustado en 1.

Cuando P0203 es modificado para 1, autométicamente son modificados los siguientes pardmetros:

M P0205 = 10 (Seleccién Parémetros de Lectura 1).

P0206 = 9 (Seleccién Pardmetros de Lectura 2).

E P0207 = 2 (Seleccién Pardmetros de Lectura 3).

P0223 = 0 (Seleccién Sentido Giro Local: Horario).

™ P0225 = 0 (Seleccién Fuente JOG Local: Inactivo).

P0226 = O (Seleccién Sentido Giro Remoto: Horario).

® P0228 = 0 (Seleccién Fuente JOG Remoto: Inactivo).
P0236 = 3 (Funcién de la Entrada Al2: Var. del Proceso).

™ P0265 = 22 (Funcién de la Entrada DI3: Manual / Autom.).

Una vez habilitada la funcién Regulador PID, las funciones JOG vy sentido de giro se quedan fuera de accién. Los
comandos de Habilitacion y Gira/Para son definidos en P0220, P0224 y P0227.
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P0520 - Ganancia Proporcional del PID
P0521 - Ganancia Integral del PID

Rango de 0,000 a 7,999 Padrén: P0520=1,000
Valores: P0521=0,043

P0522 - Ganancia Diferencial del PID

Rango de 0,000 a 3,499 Padrén: 0,000
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 46 Regulador PID |

Descripcién:

Estos pardmetros definen las ganancias de la funcién del Regulador PID, y deben ser ajustadas de acuerdo con la
aplicacién que esté siendo controlada.

Eiemplos de ajuste iniciales para algunas aplicaciones son presentados en la Tabla 22.3 en la pagina 22-11.

Tabla 22.3 - Sugerencias para ajustes de las ganancias del regulador PID

Ganancias
Grandeza Prosggczlgnal Integral PO521 Dig\;c;i;vo
Presién en sistema neumdtico 1 0.043 0.000
Caudal en sistema neumdtico 1 0.037 0.000
Presién en sistema hidrdulico 1 0.043 0.000
Caudal en sistema hidrdulico 1 0.037 0.000
Temperatura 2 0.004 0.000
Nivel 1 Consulte la nota 0.000
s B
& iNOTA!
En el caso del control de nivel, el ajuste de la ganancia integral dependerd del tiempo que lleva para
el depdsito pasar del nivel minimo aceptable para el nivel que se desea, en las siguientes condiciones:
1. Para accién directa el tiempo deberd ser mantenido con el caudal de entrada méximo y caudal
de salida minima.
2. Para accién inversa el tiempo deberd ser mantenido con el caudal de entrada minimo y caudal de
L salida maxima. )

Una férmula para calcular un valor inicial de P0O521 en funcién del tiempo de respuesta del sistema es

presentada a seguir:
P0521 = 0.02 /4,

donde t = tiempo (en segundos).
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P0523 - Tiempo de Rampa del PID

Rango de 0,00 999,05 Padrén: 3,0s
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 46 Regulador PID |

Descripcion:
Este pardmetro ajusta el tiempo de rampa del setpoint utilizada en la funcién del Regulador PID. La rampa evita
que transiciones bruscas en el setpoint (consigna) lleguen al Regulador PID.

El tiempo padrén ajustado de fébrica (3.0 s) normalmente es adecuado para la mayoria de las aplicaciones, como
las relacionadas en la Tabla 22.3 en la pagina 22-11.

P0524 - Seleccién de la Realimentacién del PID

Rango de 0 = All Padrén: 1
Valores: 1 =AI2
2 = A3
3 =Al4
Propiedades: CFG
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 46 Regulador PID |
Descripcion:

Selecciona la entrada de realimentacién (variable de proceso) del regulador.

Luego de elegido la entrada de realimentacién, se debe programar la funcién de la entrada seleccionada en el

pardmetro PO231 (para All), P0236 (para Al2), P0241 (para Al3) o P0246 (para Al4).

P0525 - Setpoint PID por la HMI

Rango de 0.0 0 100.0 % Padron: 0.0 %
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 46 Regulador PID |

Descripcion:

Ese pardmetro permite el ajuste del setpoint del Regulador PID a través de las teclas de la HMI, desde que P0221 = 0 o
P0222 = 0 i se encuentra operando en el modo Automdético. Caso la operacién se encuentra en el modo Manual,
la referencia via HMI es ajustada en el pardmetro PO121.

El valor de P0525 es mantenido en el Gltimo valor ajustado (backup) mismo deshabilitado o desenergizado el

convertidor de frecuencia (con PO120 = 1 — Activo). En este caso el valor de P0525 es grabado en la memoria
EEPROM cuando es detectada la condicién de subtensién en el Link DC.
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P0527 - Tipo de Accién del PID

Rango de
Valores:

0 = Directo
1 = Reverso

Propiedades:

Grupos de
Acceso via

| 01 GRUPOS PARAMETROS

HMI: |—| 46 Regulador PID

Descripcién:
El tipo de accién del PID debe ser seleccionado como “Directo” cuando es necesaria que la velocidad del motor sea
aumentada para hacer con que la variable del proceso sea incrementada. Del contrario, se debe seleccionar “Inverso”.

Tabla 22.4 - Seleccidon de la accidn del PID

Padrén:

Velocidad del Motor Variable del Proceso Seleccionar
Aumenta Directo
Aumenta T
Disminuf Inverso

0

Esa caracteristica varia de acuerdo con el tipo de proceso, pero la realimentacién directa es la mds utilizada.

En procesos de control de temperatura o nivel, el ajuste del tipo de accién dependerd de la configuracién. Por
ejemplo: en el control de nivel, si el convertidor de frecuencia actia en el motor que quita fluido del depésito, la
accién serd inversa, pues cuando el nivel aumenta el convertidor de frecuencia deberd aumentar la rotaciéon del
motor para hacerlo bajar. Caso el convertidor de frecuencia actée en el motor que pone fluido en el deposito, la
accién serd directa.

P0528 - Factor de Escala de la Variable de Proceso

Rango de
Valores:

P0529 - Modo de Indicacién de la Variable de Proceso

1 a 9999

Padrén:

1000

Rango de 0 = wxyz
Valores: 1 = wxy.z

2 = wx.yz

3 = w.xyz
Propiedades:
Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |
Acceso via HMI: |—| 46 Regulador PID |
Descripcién:

Padrén:

1

Estos pardmetros definen como serd presentada la variable de proceso (P0040) y el Setpoint del PID (P0041).

El parémetro P0529 define el nimero de casa decimales luego de la coma.

Ya el parémetro P0528 debe ser ajustado de la siguiente manera:

Indicacién FS.V. Proceso x (10)P05%

P0528 =

Ganancia de la Entrada Analégica
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Donde: Indicacién ES.V. Proceso = Valor del Fondo de Escala de la Variable de Proceso, que corresponde a
10 V/20 mA en la entrada analégica utilizada como realimentacién.
Eijemplo 1 (Transductor de Presién O a 25 bar — salida 4 a 20 mA):
- Indicacién deseada: O a 25 bar (FS.)
Entrada de realimentacion: Al3
Ganancia Al3: P0242 = 1,000.
Sefial Al3: P0243 =1 (4 a 20 mA).
P0529 = 0 (sin casa decimal luego de la coma).

25x (10)°
1,000

™ Ejemplo 2 (valores padrén de fébrica);
- Indicacién deseada: 0,0 % a 100 % (FS.).
Entrada de realimentacion: Al2.

Ganancia Al2: P0237=1,000.

P0529=1 (una casa decimal luego de la coma).

P0528 =

100,0 x (10)!
P0528 = "\ _
500 1000

P0530 - Unidad de Ingenieria 1 de la Variable de Proceso

P0531 - Unidad de Ingenieria 2 de la Variable de Proceso

P0532 - Unidad de Ingenieria 3 de la Variable de Proceso

Rango de 32 a 127 Padréon: P0530 = 37

Valores: P0O531 = 32
P0532 = 32

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 46 Regulador PID |

Descripcion:

La unidad de ingenieria de la variable de proceso es formada de tres caracteres, los cuales serdn aplicados a la
indicacién de los pardmetros PO040 y PO04 1. Los pardmetros PO530 define el carécter més a la izquierda, PO531
el del centro y P0O532 el de la derecha.

Los caracteres posibles de sierren elegidos corresponden al cédigo ASCIl de 32 a 127.
Ejemplos:

A/ BI AR Y/ ZI GI bl et yl Zl OI ]I AR 4 9/ #I $I %I (/ )/ *l +I
—Para indicar “bar”: —Para indicar “%”:

P0530 = "b” (98) PO530 = "%" (37)

PO531 = "a" (97) PO531 ="" (32)

PO532 = "r" (114) PO532 = " " (32)
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P0533 - Valor de la Variable de Proceso X

P0534 - Valor de la Variable de Proceso Y

Rango de 0,0 a 100,0 % Padrén: P0533 = 90,0 %
Valores: P0O534 = 10,0 %
Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: L1 44 Regulador PID |

Descripcién:

Estos pardmetros son usados en las funciones de las salidas digitales/a relé, con la finalidad de sefalizacién/alarma,
y irén indicar:

Variable del Proceso > VPx y
Variable del Proceso < VPy

Los valores son porcentuales del fondo de escala de la variable de proceso:
('l O)P0529

PO040 = — " 0
pos2s  * 100%

P0O535 - Salida N = 0 PID

Rango de 0a 100 % Padrén: 0%
Valores:

Propiedades:

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 46 Regulador PID |

Descripcién:

El pardmetro PO535 actia en conjunto con el pardmetro P0218 (Salida del Blogqueo por Velocidad Nula),
suministrando la condicién adicional para la salida del bloqueo. Con eso, es necesario que el error del PID (la
diferencia entre el setpoint y la variable de proceso) sea mayor que el valor programado en PO535 para que el
convertidor vuelva a accionar el motor.

P0536 — Ajuste Automatico de P0525

Rango de 0 = Inactivo Padrén: 1
Valores: 1 = Activo

Propiedades: CFG

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: 1144 Regulador PID |

Descripcién:

Cuando el setpoint del regulador PID es via HMI (P0221/P0222=0) y P0536 se encuentra en 1 (activo), el
conmutar de manual para automdtico el valor de la variable de proceso (P0040) serd cargado en P0525. Con eso
se evitan las oscilaciones del PID en la conmutacién de manual para automdtico.
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P0538 - Histerese VPx/VPy

Rango de 0,0a5,0% Padrén: 1,0 %
Valores:

Propiedades: -

Grupos de | 01 GRUPOS PARAMETROS |

Acceso via HMI: |—| 46 Regulador PID |

Descripcion:

El valor de histéresis programado serd usado en las siguientes funciones de las salidas digitales y a relé.
Funcién: PO2xy = (22) Variable de Proceso > Vpx, y

PO2xy = (23) Variable de Proceso < Vpy.
Donde: Vpx = P0533 = P0538; Vpy = P0534 = P0538, y PO2xy = P0275,..., P0280.

22.7 PID ACADEMICO

El controlador implementado en el CFW-11 es del tipo académico. Se presenta a seguir las ecuaciones

que caracterizan el PID Académico, que es la base del algoritmo de esa funcién.

La funcién de transferencia en el dominio de la frecuencia del regulador PID Académico es:

+ sTd]

y(s) =Kpxe(s)x[ T +

sTi

Substituyéndose el integrador por una sumatoria y la derivada por el cociente incremental, se obtiene una

aproximacién para la ecuacién de transferencia discreta (recursiva) conforme sigue:

y(kTa) = y(k-1)Ta + Kp[(e(KTa) - e(k-1)Ta) + Kie(k-1)Ta + Kd(e(kTa) - 2e(k-1)Ta + e(k-2)Ta)]

Donde:

Kp = (Ganancia Proporciona): Kp = P0520 x 4096.
Ki = (Ganancia Integral): Ki = P0521 x 4096 = [Ta/Ti x 4096 ].
Kd = (Ganancia Derivativa): Kd = P0522 x 4096 = [Td/Ta x 4094].
Ta = 0,02 seg (periodo de muestreo del regulador PID).
SP*: referencia, tiene en el maximo 13 bits (0 a 8191).
X: variable de proceso (o controlada), leida a través de una de las entradas analégicas (Alx), posee en el
méximo 13 bits.
y(kTa): salida actual del PID, posee en el méximo 13 bits;
y(k-1)Ta: salida anterior del PID;
e(kTa): error actual [SP*(k) — X(k)];
e(k-1)Ta: error anterior [SP*(k-1) — X(k-1)];
(

k-1
e(k.2)Ta: error de dos muestreos anteriores [SP*(k-2) — X(k-2)].

22-16 | CFW-11



	 REFERENCIA RÁPIDA DE LOS PARÁMETROS, FALLAS Y ALARMAS
	1 INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD
	1.1 AVISOS DE SEGURIDAD EN EL MANUAL
	1.2 AVISOS DE SEGURIDAD EN EL PRODUCTO
	1.3 RECOMENDACIONES PRELIMINARES

	2 INFORMACIONES GENERALES
	2.1 A RESPECTO DEL MANUAL
	2.2 TERMINOLOGÍA Y DEFINICIONES
	2.2.1 Términos y Definiciones Utilizadas en el Manual
	2.2.2 Representación Numérica
	2.2.3 Símbolos para Descripción de las Propiedades de los Parámetros


	3 A RESPECTO DEL CFW-11
	4 HMI
	4.1 HMI

	5 INSTRUCCIONES BÁSICAS PARA LA PROGRAMACIÓN
	5.1 ESTRUCTURA DE PARÁMETROS
	5.2 GRUPOS ACCEDIDOS EN LA OPCIÓN MENÚ DEL MODO DE MONITOREO
	5.3 AJUSTE DE LA CONTRASEÑA EN P0000
	5.4 HMI [30]
	5.5 AJUSTE DE FECHA Y HORA
	5.6 AJUSTE DE LAS INDICACIONES DEL DISPLAY EN EL MODO MONITOREO
	5.7 INCOMPATIBILIDAD DE PARÁMETROS

	6 IDENTIFICACIÓN DEL MODELO DEL CONVERTIDOR DE FRECUENCIA Y ACCESORIOS
	6.1 DATOS DEL CONVERTIDOR DE FRECUENCIA [42]

	7 PUESTA EN MARCHA Y AJUSTES
	7.1 PARÁMETROS DE BACKUP [06]

	8 MODOS DE CONTROL DISPONIBLES
	8.1 MODOS DE CONTROL

	9 CONTROL ESCALAR  (V/F)
	9.1 CONTROL V/F [23]
	9.2 CURVA V/F AJUSTABLE [24]
	9.3 LIMITACIÓN DE CORRIENTE V/F [26]
	9.4 LIMITACIÓN DEL LINK DC V/F [27]
	9.5 PUESTA EN MARCHA EN EL MODO DE CONTROL V/F

	10 CONTROL VVW
	10.1 CONTROL VVW [25]
	10.2 DATOS DEL MOTOR [43]
	10.3 PUESTA EN MARCHA EN EL MODO DE CONTROL VVW

	11 CONTROL VECTORIAL
	11.1 CONTROL SENSORLESS Y CON ENCODER
	11.2 MODO I/F (SENSORLESS)
	11.3 AUTOAJUSTE
	11.4 FLUJO ÓPTIMO PARA CONTROL VECTORIAL SENSORLESS 
	11.5 CONTROL DE TORQUE (PAR)
	11.6 FRENADO ÓPTIMO
	11.7 DATOS DEL MOTOR  [43]
	11.7.1 Ajuste de los Parámetros P0409 a P0412 a partir de la Hoja de Datos del Motor

	11.8 CONTROL VECTORIAL [29]
	11.8.1 Regulador de Velocidad [90]
	11.8.2 Regulador de Corriente [91]
	11.8.3 Regulador de Flujo [92]
	11.8.4 Control I/f [93]
	11.8.5 Autoajuste [05] y [94]
	11.8.6 Limitación Corriente Torque (Par) [95]
	11.8.7 Regulador del Link DC [96]
	11.8.8 Función DROOP [90]

	11.9 PUESTA EN MARCHA EN LOS MODOS DE CONTROL VECTORIAL SENSORLESS Y CON ENCODER

	12 CONTROL VECTORIAL PM
	12.1 MOTORES SINCRÓNICOS DE IMANES PERMANENTES (PMSM) 
	12.2 CONTROL PM SENSORLESS Y PM CON ENCODER
	12.2.1 PM Sensorless - P0202 = 7 
	12.2.2 PM con Encoder - P0202 = 6
	12.2.3 Funciones Modificadas

	12.3 INSTRUCCIONES BÁSICAS PARA PROGRAMACIÓN – INCOMPATIBILIDAD DE PARÁMETROS
	12.4 IDENTIFICACIÓN DEL MODELO DEL CONVERTIDOR DE FRECUENCIA Y ACCESORIOS
	12.5 CONTROL DE TORQUE (PAR)
	12.6 DATOS DEL MOTOR [43] Y AUTOAJUSTE [05] O [94]
	12.7 CONTROL VECTORIAL PM [29]
	12.7.1 Regulador de Velocidad [90]
	12.7.2 Regulador de Corriente [91]
	12.7.3 Regulador de Flujo [92]
	12.7.4 Limitación de la Corriente de Torque (Par) [95]
	12.7.5 Regulador del Link DC [96]
	12.7.6 Flying Start/Ride-Through [44]
	12.7.7 Frenado CC [47]
	12.7.8 Busca de Cero del Encoder
	12.7.9 Autoajuste [05] y [94]

	12.8 PUESTA EN MARCHA DEL MODO DE CONTROL VECTORIAL PM 
	12.9 FALLOS Y ALARMAS
	12.10 PARÁMETROS DE LECTURA [09]
	12.11 LIMITES DE VELOCIDAD [22]

	13 CONTROL V/F PARA MOTORES SÍNCRONOS DE IMÁN PERMANENTE (VVW PM)
	13.1 DATOS DEL MOTOR [43] Y AUTOAJUSTE [05] O [94]
	13.2 CURVA V/F AJUSTABLE [24] 
	13.3 LIMITACIÓN DE CORRIENTE V/F [26]
	13.4 LIMITACIÓN DEL LINK DC V/F [27]
	13.5 PARÁMETROS PARA EL AJUSTE DEL CONTROL VVW PM
	13.6 PUESTA EN FUNCIONAMIENTO EN MODO VVW PM

	14 FUNCIONES COMUNES A TODOS LOS MODOS DE CONTROL
	14.1 RAMPAS [20]
	14.2 REFERENCIA DE VELOCIDAD [21]
	14.3 LIMITES DE VELOCIDAD [22]
	14.4 MULTISPEED [36]
	14.5 POTENCIÓMETRO ELECTRÓNICO [37]
	14.6 LÓGICA DE PARADA [35]
	14.7 FLYING START / RIDE-THROUGH [44]
	14.7.1 Flying Start, V/f y VVW
	14.7.2 Flying Start Vectorial
	14.7.2.1 P0202 = 3 (Sensorless)
	14.7.2.2 P0202 = 4 (Encoder)

	14.7.3 Ride-Through V/f y VVW
	14.7.4 Ride-Through Vectorial

	14.8 FRENADO CC [47]
	14.9 RECHAZAR VELOCIDAD [48]
	14.10 BUSCA DE CERO DEL ENCODER
	14.11 FIRE MODE
	14.11.1 Recomendaciones Generales
	14.11.2 Configurando el Fire Mode Paso a Paso

	14.12 AHORRO DE ENERGÍA

	15 ENTRADAS Y SALIDAS DIGITALES Y ANALÓGICAS
	15.1 CONFIGURACIÓN DE I/O [07]
	15.1.1 Entradas Analógicas  [38]
	15.1.2 Salidas Analógicas  [39]
	15.1.3 Entradas Digitales  [40]
	15.1.4 Salidas Digitales / a Relé [41]

	15.2 COMANDO LOCAL Y COMANDO REMOTO
	15.3 COMANDOS A 3 CABLES [33]
	15.4 COMANDOS AVANZO / RETRASO [34]

	16 FRENADO REOSTÁTICO
	16.1 FRENADO REOSTÁTICO [28]

	17 FALLAS Y ALARMAS
	17.1 PROTECCIÓN DE SOBRECARGA EN EL MOTOR
	17.2 PROTECCIÓN DE SOBRETEMPERATURA DEL MOTOR
	17.3 PROTECCIONES [45]
	17.4 PROTECCIÓN DE SOBRETEMPERATURA DEL MOTOR USANDO MÓDULO IOE-01, IOE-02 O IOE-03
	17.4.1 Sensor de Temperatura Tipo PTC
	17.4.2 Sensor de Temperatura Tipo PT100 o KTY84


	18 PARÁMETROS DE LECTURA [09]
	18.1 HISTÓRICO DE FALLAS [08]

	19 COMUNICACIÓN [49]
	19.1 INTERFAZ SERIAL RS-232 Y RS-485
	19.2 INTERFAZ CAN – CANOPEN / DEVICENET
	19.3 INTERFAZ ANYBUS – CC
	19.4 INTERFAZ PROFIBUS DP
	19.5 ESTADOS Y COMANDOS DE LA COMUNICACIÓN

	20 SOFTPLC [50]
	20.1 SOFTPLC
	20.2 CONFIGURACIÓN DE I/O [07]
	20.2.1 Entradas Digitales [40]
	20.2.2 Salidas Digitales [41]


	21 FUNCIÓN TRACE [52]
	21.1 FUNCIÓN TRACE

	22 REGULADOR PID [46]
	22.1 DESCRIPCIÓN Y DEFINICIONES
	22.2 PUESTA EN MARCHA
	22.3 MODO DORMIR (SLEEP)
	22.4 TECLAS DEL MODO DE MONITOREO
	22.5 CONEXIÓN DEL TRANSDUCTOR A 2 CABLES
	22.6 PARÁMETROS
	22.7 PID ACADÉMICO 




